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1. INTRODUCCION

Como es de publico conocimiento, desde hace pocos afios y hasta el dia de la fecha nos
encontramos frente a una revolucién importante del automatismo en actividades de produccidn

industrial.

éQué definimos como automatismo? Ausencia de intervencidn de agentes exteriores (factor

humano) en el funcionamiento de un mecanismo o en el desarrollo de un proceso.

¢A qué se debe dicha revolucién, que provoca un aumento de la automatizacién de los procesos?
Simple y sencillo, responder adecuadamente a la variacion de demanda de los potenciales clientes y

necesidad de acortar y/o mejorar variables de proceso.

Las industrias se enfrentan dia a dia a cumplir con la demanda solicitada por el cliente, el cual
necesita su producto en forma y tiempo pactado, para ello muchas veces es necesario reducir y/o mejorar
los tiempos de fabricacidn, el costo de ello, los posibles errores que generan desperdicios, etc. ¢Qué
provoca estas modificaciones? Producir mayor cantidad de elementos en un menor tiempo, con la
utilizacidn de la menor cantidad de materiales y con la mayor calidad que se le pueda brindar el cliente, lo

gue nos brinda una mayor competitividad de los productos en el mercado.

La automatizacion es la solucién para enfrentarse a la demanda del presente mercado y las
exigencias del mismo. Al valerse Unicamente de un proceso excluido del factor humano, mas alla del
mantenimiento y programacion que requiere, no se ve influenciado de la probabilidad de ruptura o
desperdicios excesivos en productos, tiempos excesivos de realizacién, dependencia de asistencia del
mismo o busqueda de reemplazo, etc. Lo que nos permite generar un perfeccionamiento del sistema,

pudiendo cumplir con los requerimientos a alcanzar.

Sin embargo, no provoca una desventaja para el personal involucrado en la industria automatizada.
En la mayoria de los casos favorece las condiciones de trabajo en los empleados a cargo del sector,
evitando que los mismos generen movimientos repetitivos, de gran carga, insalubres; provocando un

ambiente agresivo para el mismo, con lo que se logra un cuidado especial de ellos.

Independientemente si la automatizacidn se genera en una nueva linea de trabajo o modificando

una ya existente (lo cual provocaria una asignacion nueva de labores para los empleados afectados a la
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modificacion), la misma provoca ventajas, mejores condiciones de trabajo lo cual nos brinda mejores

productos, hasta mayores cantidades de estos.

Lo anteriormente sefialado, nos deja enmarcado que, para sofocar esta necesidad actual, lo mas

oportuno es actuar sobre la linea de produccion, brindando un automatismo de la misma.

Con el presente proyecto a desarrollar, se pretende, en breves lineas, concluir con un arduo trabajo
de transporte, pesado, encajado y paletizado de sachets, mejorando las condiciones de trabajo para los

operarios y estar a la altura de satisfacer los requerimientos de los clientes.

1.1. Objetivos generales

Si buscamos definir el objetivo general del proyecto, seria de la siguiente manera:

- Desarrollar y disefiar un sistema automatico de transporte y encajado para sachet de grasa bovina
y porcina que cumpla con las necesidades de la empresa que lo requiera. La solucién debe ser

social, técnica y econdmicamente viable respondiendo a las normas pertinentes.

1.2. Objetivos especificos

Buscando mayor detalle, los objetivos especificos que podemos describir del proyecto son:

- Disefiar cintas transportadoras y posicionadores que permitan la movilidad del producto a lo largo
del sistema.

- Disefiar mecanismos de manipulacién precisos que respondan a los requerimientos de entrega
final del producto.

- Evaluar la posibilidad de incorporar maquinaria con tecnologia ya existente en el mercado.

- Evaluar la factibilidad econémica del proyecto.

- Cumplir con las normas sanitarias correspondientes.

1.3. Alcance del proyecto

La generacidon de una automatizacion en la linea de produccién de sachets de grasa contempla
varios aspectos; la misma involucra desde el disefio de la maquinaria para provocar el movimiento

correspondiente hasta la programacidon del conjunto para la coordinacion de todos los elementos.
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En este proyecto de ingenieria, se busca introducir el disefio de los componentes de transporte
basicos para llevar los sachets de un punto a otro y un método de encajonamiento simple para una
correcta colocacidn de la mercancia dentro de los habitaculos correspondientes para su transporte, como
asi también evaluar un sistema de pesaje que permita el control del mismo durante la produccién sin

generar un parar de esta o acumulacion de los productos.

No obstante, el mismo no contempla la realizacion de la programacién correspondiente para la

coordinacion de cada uno de los elementos involucrados en el transporte y la manipulacion.

1.4. Justificacion del proyecto

En primer lugar, el proyecto busca solucionar la incomoda y tediosa manipulacién de los sachet

cuidando la salud muscular y articular de el/los operarios.

En cuanto al posible reemplazo maquina — operario es un término a evaluar, ya que bajo ninguna
circunstancia se busca el despido de los mismos, sino que abre la posibilidad a una reubicacién del operario

en la planta, siempre y cuando sea necesario.

Por otro lado, en la mayoria de los casos la produccién de una empresa se ve limitada por la
capacidad que tiene los operarios para realizar una operacién, en donde un aumento de produccién
implica un aumento de personal. Es aqui donde se hace notar la importancia del automatismo, ya que
mientras el equipo lo permita se puede responder a las variaciones de demanda tan solo modificando

variables de produccion, lograndolo cumplir en tiempo y forma.

Por ultimo, y no menos importante, provee un orden al proceso. Al utilizar un automatismo para la
manipulacién de una linea de produccidn, nos permite sectorizar debidamente las partes del transporte y

encajonado de los sachets.
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2. FUNDAMENTOS TEORICOS

2.1. Lagrasa bovinay porcina
2.1.1. Definicion

Antes de introducirnos completamente en el disefo del sistema de transporte y encajonamiento

de los sachets de grasa, comencemos por conocer cual es el producto a manipular.

Segun el SENASA, se define como grasas de animales comestibles aquellas que se entienden por
grasas que provengan de animales aptas para el consumo humano. Se designard de acuerdo con la especie
de que provenga. Podemos definir inclusive, segln la entidad anteriormente nombrada lo siguientes

términos clave para el conocimiento de la grasa:

v Primer jugo bovino:

Se entiende por primer jugo bovino, respectivamente, el producto resultante de la fusion de la
grasa cruda en rama, que no ha sufrido separacidn alguna de su proporcidn natural de éleo estearina u
6leo margarina. Puede efectuarse su fusion por el método generalizado de recipiente abierto con doble
fondo y camisa de vapor a temperatura inferior a 80 grados centigrados, o bien mediante la aplicacion de
otras practicas tecnoldgicas, basadas en el empleo de temperaturas y presiones diferentes que permitan

la extraccion de un primer jugo de calidad igual o mejor que la obtenida por los métodos en uso.

v" Grasa bovina:

Se entiende por grasa bovina, el producto obtenido por la fusion mediante proceso de recipiente

abierto o cualquier otro que debido a su sabor particular a “sebo” no debe clasificarse como primer jugo.

v" Grasa de cerdo o manteca de cerdo:

Se entiende por grasa de cerdo el producto obtenido de la elaboracién de grasa de cerdo en rama,

sometido o no posteriormente a una elaboracién adicional de homogenizacion.

v" Grasa animal mezcla:

Se entiende por grasa animal mezcla, a la mezcla exclusiva de grasas provenientes de especies
animales de consumo permitido, debiendo declararse en todos los casos la naturaleza y proporcién de sus

componentes.
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2.1.2. Obtencion

La obtencién del mismo consiste en un proceso de derretimiento, centrifugado y filtrado de la
grasa, y obteniendo un producto de grado alimenticio y con las caracteristicas de acuerdo al uso final. El
derretimiento, primer proceso de tratamiento, no es mas que el aporte de calor al material graso en el
cual permite su pasaje de un estado soélido a liquido. Luego se realiza el correspondiente centrifugado, el
cual permite separar la grasa de las células sanguineas y de los aceites, conteniendo un mayor concentrado
del producto. Por dltimo, un filtrado, el cual permite obtener diferentes tipos de pureza de la grasa

dependiendo el grado que se aplique en la misma.

2.1.3. Utilizacion

Las grasas bovinas y porcinas son utilizadas principalmente para incorporar tenor graso en las
preparaciones. Destinadas al consumo humano, su mercado estd compuesto desde panaderos,
fabricantes de galletitas, discos de empanada, tartas y premezclas de reposteria hasta para la sustitucion

del aceite como medio de coccion.

Figura 2.1.1: Sachets de grasa bovina y porcina

2.2. Procesos de transporte en industria
El transporte dentro de una industria es vital para el funcionamiento de la misma. No se puede
pretender que un producto elaborado se genere en un Unico punto situado dentro de la empresa, o por
lo menos en la mayoria de los casos. Se necesita de un sistema de transporte que nos permita un desalojo
de cada uno de estos articulos procesados a lo largo de la linea de trabajo a medida que se van realizando
cada uno de sus procesos. A su vez, es importante tener una correcta distribucion y sectorizacién de cada

una de estas operaciones para tener un orden y que permitan que no interfieran entre si.
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En este caso, para el transporte de sachets desde la dosificadora la cual permite el llenado y sellado
de cada uno de estos empaques con la grasa correspondiente para su posterior comercializacion vy
consumo, se necesita de un transporte el cual permita la manipulacién de materiales con un volumen
definido, pero no asi su forma. Esto es debido a que se encuentran a una temperatura superior a la de la
fusion de la grasa, lo cual provoca que se encuentren en estado liquido, con lo que el envase de plastico
qgue lo envuelve evita que se disperse por su estado, por ende, provoca que el mismo este contenido con

un volumen determinado sin una forma completamente definida.

Algunos de los transportes que podemos encontrarnos para la manipulacién de cada uno de los
productos, para llevarlos de un sector a otro (en este caso siendo desde el llenado del sachet hasta el lugar

de encajonamiento y paletizacién del mismo) son:

v’ Transporte manual
El mismo consta del movimiento manual de la toma del sachet por el mismo operario desde el
dosificador el cual lo produce y posterior a ello lo introduce directamente en el recipiente contenedor,

posteriormente provocando el paletizado del mismo.

v" Transporte mediante carros
Consta de provocar el movimiento del producto desde su produccion hasta su empaquetamiento,
de forma individual o de a grupos, mediante un carro portador de los mismos. Este consta basicamente
de una plataforma la cual esta adosada a unos patines o ruedas los cuales provocan el movimiento sencillo

y sin demasiado esfuerzo de los mismos.
v’ Transporte mediante cintas transportadoras

El movimiento del/los productos se generan mediante el desplazamiento lineal o curvo de las cintas
enteras o modulares a lo largo de una estructura la cual comprende de tambores que provocan el
movimiento de esta al momento de generar la rotacidén. Su movimiento esta previamente definido y no

puede ser modificado con facilidad como los casos anteriores.
v" Transportadores aéreos de cadenas:

En estos transportes, se habilitan unas cadenas que estan en continuo movimiento, describiendo

un circuito determinado. Suspendidas de ellas, se disponen distintos soportes que permiten sostener
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diferentes productos (cajas, prendas colgadas, componentes, etc.) y permitiendo el desplazamiento

correspondiente a lo largo de la industria.
v Puentes grua o polipastos:

Son sistemas de transporte y elevacion formados por una o dos vigas dotadas de un motor de
traslacidn, gracias al cual se desplazan longitudinalmente apoyadas en vigas elevadas, que se colocan en
los extremos a modo de carril. Sobre estas vigas se dispone un carro con un motor de movimiento
transversal y otro de elevacién, que acciona unos cables a los que se une un gancho de seguridad. Estas

maquinas son idéneas para transportar cargas de gran envergadura, asi como perfiles.

2.3. Procesos de pesaje en industria
Otro tema a desarrollar se trata de los procesos de pesaje dentro de la industria. Estos son
realizados por instrumentos de medicidn, debido a que sin ellos seria sumamente impreciso constatar que
lo que se estd produciendo esta dentro de lo establecido en la ley de lealtad comercial. Estos instrumentos

de pesaje se utilizan en una gran cantidad de sectores y desempefian un papel crucial en muchos de ellos.

Los instrumentos de pesaje en la produccién aseguran un proceso eficiente, confiable y seguro.
Por un lado, garantiza, en este caso, que el contenido del sachet sea el correcto, evitando que los mismos
tengan por demas producto del indicado provocando importantes pérdidas econdmicas a largo plazo; v,
por otro lado, los consumidores pueden confiar en que el peso que aparece en el paquete es el correcto,

evitando que este contenga menor cantidad del mismo.

Dentro de la industria, nos podemos encontrar con el pesaje tanto de la materia prima como del

producto terminado, para esto podemos encontrarnos con diferentes tipos como ser:
v Pesaje interrumpido unitario

El mismo consta de realizar el control del peso de forma unitaria quitando una muestra, o bien

todos ellos, de la linea de produccion.
v Pesaje interrumpido en volimenes

Simil al anterior caso, solamente con la diferencia que este se realiza del conjunto completo de

materias primas o productos, cuando no importa el peso de cada uno si no del grupo.
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v Pesaje sin interrupcién o en movimiento

Consta de un pesaje de la materia prima o productos terminados o en proceso de ello a lo largo de

la linea de produccién sin generar una parada de esta o bien quitando el material para ser chequeado.

Generalmente cuando se tratan de productos alimenticios de facil comercializacién dentro de la
sociedad, los mismos se ven regidos por Reglamentacién de la Ley NUumero 22.802; RESOLUCION N° 100.
La misma nos deja evidenciados ciertas tolerancias, o bien limites, en los cuales podemos excedernos o

bien carecer en cuanto a la cantidad del producto dentro del sachet. Segun el articulo 22 de dicha ley:

“Régimen de Tolerancias de Contenido Neto - Principio General - Cuando no exista otra disposicion
legal especifica, la tolerancia entre el contenido neto declarado de un envase y el efectivo sera del tres por
ciento (3%) en envases de hasta cinco (5) litros o kilos; del dos por ciento (2 %) en envase mayores de cinco
(5) litros o kilos y hasta veinte (20) litros o kilos y del uno por ciento (1 %) en envases mayores de veinte

(20) litros o kilos. La misma tolerancia regira para medidas de superficie y longitud.”

2.4. Procesos de manipulacion y encajonamiento de producto en industria
El encajonamiento consta de la introducciéon de los productos terminados, o en proceso de
culminacién, para su correspondiente comercializacién y transporte en cantidades ldgicas para que el
cliente pueda adquirir los mismos, en cambio, el paletizado o paletizacién es la accién y efecto de
disponer mercancia sobre un palé para su almacenaje y transporte. Las cargas se paletizan para conseguir
uniformidad y facilidad de manipulacidn; asi se ahorra espacio y se rentabiliza el tiempo de carga, descarga

y manipulacién.

La manipulacion del sachet, el encajonamiento y su posterior paletizado se puede realizar de forma
manual o bien automatizada de cada una de dichas operaciones. La manipulacién manual de los sachets y
de sus cajas correspondientes implica movimientos y esfuerzos por parte del operario que conllevan
posteriormente a lesiones fisicas y problemas a futuro, por ende, lo mas conveniente es automatizar todo

lo posible en cuanto al trato del sachet a la caja y posteriormente a su pallet.

Algunas de las formas conocidas para la manipulacion de productos, como son los sachets, para su
introduccidn dentro de las cajas anteriormente nombradas para su distribucién, en estado liquido (debido

a que se encuentran por encima de su punto de fusion al momento de manipularlos) son:
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v'Mediante cintas transportadoras y guias, que permitan el direccionamiento correcto del producto
hasta el habitaculo donde se depositara el mismo dentro de la caja, posteriormente manipulable
la misma

v' Mediante sistemas de vacio, los cuales permitan la sujecidon de estos y el desplazamiento de un
lado a otro sin importar el movimiento, permitiendo introducirlos en sus correspondientes
alojamientos.

v' Mediante agarre, que basicamente consta de una serie de pinzas que se encargan de tomar cada
uno de los productos, o bien un conjunto, manipulandolo e introduciéndolo dentro de su

alojamiento.
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3. TIPOS DE TRANSPORTE, PESAJE Y ENCAJONAMIENTO PROPUESTOS
3.1. Relevamiento de datos del proceso

En una empresa ubicada en la localidad de Santa Fe, Rene H. Ursella e Hijos S.R.L., dedicada al
procesamiento, envasado y venta de grasa bovina y porcina, se nos fue informado una dificultad en una

de las partes de su proceso de produccién, mas especificamente dentro de la secciéon de envasado.

Esta empresa nos dejé en claro que desea incorporar al proceso de envasado un sistema
automatico que, en primer lugar, recoja cada uno de los productos, controle el peso de absolutamente
todos los sachet envasados y que por ultimo deposite la cantidad necesarias de estos dentro de las cajas
respetando la correspondiente disposicidon. De esta forma, solo quedaria llevar adelante el sellado vy el

paletizado final siendo efectuado por el/los operario/s.

El proceso de dosificacién de sachets, en este preciso momento, consiste en alimentar, desde un
tanque de almacenamiento, grasa liquida hacia una envasadora mediante el accionamiento de una
bomba. Seguido a esto, un operario toma cada uno de los productos terminados y los coloca dentro de
una caja con una disposicién determinada y en cantidad necesaria para luego ser sellada y paletizada.
Conjuntamente al encajado, el operario controla el peso de uno de estos cada una cantidad determinada

de envasado (aleatorio).

Teniendo en cuenta que la cantidad de sachet envasados ronda en las 26 unidades por minuto, es
de notar el incdbmodo y rapido movimiento que debe efectuar el operario para no perder el ritmo de
produccién. Esta tarea conlleva a una fatiga muscular y articular considerable, digna de solucionar y/o
disminuir al minimo posible. Por otro lado, técnicamente no a todos se les controla el peso, sino que se
toma solo una muestra de una “X” cantidad. Esto implica que posiblemente no se estén entregando la

produccién en forma, acarreando posibles quejas por parte de los clientes.

Luego de una visita en planta, y con la informacidon brindada por el ingeniero a cargo, se pudo
recolectar la informacidn necesaria para entender la problematica a resolver y comenzar a plantear

posibles soluciones.

v' Rangos de trabajo

Los rangos de trabajo serdn limitados a partir de los siguientes parametros:

Primero, nos tenemos que valer del tiempo de dosificado de grasa en los sachets, provocando

gue la cadena del sistema tenga un cierto ritmo que permita que no se genere un agolpamiento de
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los mismo. Al generarse de 25 a 26 de estos por minuto, nos da un tiempo de alrededor de 2,35

segundos entre uno y otro, con lo cual nos brinda las velocidades minimas de las cintas para
transporte, para la balanza y ademas el tiempo que tenemos para manipularlo e introducirlo en la

caja antes que llegue al otro, para completar el procedimiento.

La segunda variable, es el espacio fisico de la sala. Si bien no es necesaria una gran altura para
la ejecucidon del mismo, hay que tener en cuenta las longitudes a lo largo y ancho de la habitacidn
para poder generar el desplazamiento de los sachets, su pesaje correspondiente con deteccion de
erréneos y el sistema de manipulacién de los mismos para su encajonamiento, como asi hay que
tener en cuenta la disposicidon de los elementos dentro de la misma, como la dosificadora de grasa,
los tanques, etc. Este rango de trabajo es facilmente modificable, pudiéndose generar una ampliacidn

de la seccién en el momento que se desee.

La tercera, es el tiempo de solidificacion de la grasa. Hay que tener en cuenta que el completo
empaquetado de cada uno de los sachets, desde que se dosifica y cierra completamente, hasta que
se introduce en la caja, se debe hacer antes que se solidifique. Esto se debe a que, si no se hace
dentro de este tiempo, se transforma en sélido y no se puede manipular con tanta facilidad con el
sistema de vacié para introducirlo a la caja. El tiempo de solidificacién de cada sachet es de siete

minutos y cuarenta y siete segundos.

Otro parametro a limitarse, son las dimensiones y formas de las cajas. Esto nos imposibilita
disefiar ciertas soluciones que permitirian un encajado mas sencillo, abaratando costos de instalacion

y posiblemente una mejor disposicidn de paletizacidn.

Por ultimo, se debe tener en cuenta el peso de los sachets. Es importante para el armado de
las cintas transportadoras, ya que se dimensiona segun ello; como asi también para la balanza
dinamica, ya que se selecciona el equipo a utilizar con una tolerancia de 3% de diferencia para saber
si rechazar o no el producto (segun ley 22802, resolucién 100/83 de lealtad comercial) como asi

también para la manipulacién en el encajado.

v' Datos de la linea:

La empresa actualmente esta brindando a la comunidad cuatro productos finales:

- Block de 10 kg
- Block de 20 kg
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- Sachet de 1 kg de grasa
- Sachet de % kg de grasa

En esta ocasién nos centraremos en los uUltimos dos productos, los cuales resultan los mas

dificultosos de manipular por parte de los operarios.

Configuraciones
Datos Unidades
1kgx20u |1/2kgx 20u
Peso del sachet [ke] 1 0,5
Produccién max. de sachets [Sachet/min] 24 28
Encajado [Sachet/caja] 20 20
Paletizado [Cajas/palet] 60 100
Largo del sachet [mm] 230 180
Ancho del sachet [mm] 130 140
Altura del sachet [mm] 51 35
Largo de la caja [mm] 460 360
Ancho de la caja [mm] 260 280
Altura de la caja [mm] 255 175
Produccidn diaria [kg/dia]
10000

Tabla 3.1.1: Parametros de diferentes cajas y sachets
Se debe dejar en claro que esas son las configuraciones que se encontraban hasta el momento del
comienzo el proyecto, buscando generar una unificacidon en cuanto a algunas medidas de las cajas para

gue no haya tanta disparidad entre las mismas.

v" Relevamiento de la sala de envasado

En la siguiente figura podemos evidenciar las medidas de la sala de envasado de sachets con su
magquinaria correspondiente como ser los dosificadores, los tanques de almacenamiento, etc. Sin dejar
plasmado las lineas de transporte de la grasa, de la red eléctrica, ni de ningun otra que este dentro de

dicha sala.

Dicha disposicion es tentativa, ya que en este momento no se encuentra distribuido de dicha
manera, pero si se quiere generar un movimiento de la maquinaria para un mejor aprovechamiento del

espacio.
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Figura 3.1.1: Relevamiento sala de envasado

v' Recursos de la sala de envasado

Para nuestras distintas alternativas propuestas, nos valemos de dos tipos de energia para solventar
el problema. Utilizaremos Energia Eléctrica, |la cual es proveniente de la red de suministro local y Energia
Neumadtica, de la cual URSELLA se encuentra provista de la instalacion. La primera no es mas que un flujo
de cargas eléctricas que permiten el accionamiento de los motorreductores y/o servomotores a alimentar,
los cuales generan el movimiento de las cintas, el accionamiento de la balanza controladora a cinta y de
los mandos de movimiento para posicionamiento de los sachets dentro de la caja; mientras que la otra se
trata de un accionamiento de elementos mediante la utilizacién de aire comprimido, lo cual permitird el

posicionamiento de un elemento fundamental para el encajado de los sachets.
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v’ Caracteristicas y Tecnologias a utilizar

- Motorreductores

Por definicién, los reductores de velocidad o denominados motorreductores son cuerpos
compactos formados por uno o varios pares de engranajes que ajustan la velocidad y la potencia
mecdnica de aparatos y maquinas que funcionan con un motor, y que precisan que la velocidad del

motor se adapte para que funcione perfectamente la maquina.

Estos nos permiten ajustar la velocidad y potencia mecdanica de las cintas transportadoras, para

desalojar en tiempo y forma los sachets de la zona de recoleccion hasta la zona de encajado.
- Servos motores

Un servomotor lo compone, Un motor eléctrico que es el encargado de generar el movimiento a través
de su eje y un sistema de control, este sistema permite controlar el movimiento del motor mediante el

envio de pulsos eléctricos.

Con este elemento, podemos realizar movimientos particulares a lo largo de la linea, como por ejemplo
el traslado del sistema de vacio, generando posiciones exactas para las cuales se requiere para la

manipulacion del producto
- Chequeador dindmico de peso

Es utilizada para controlar el peso en finales de linea donde la calidad de pesada es importante,
desde pequefias cargas en la industria alimenticia o quimica, hasta para bolsas de harina o cemento

en las condiciones mas exigentes.

Esta maquinaria nos serd muy util a la hora de constatar que cada uno de los productos este

dentro de los limites establecidos sin necesidad de parar |a produccién.
- Programa de automatizacién

Se la define como “Aplicacidon de maquinas o de procedimientos automaticos en la realizacion de un
proceso o en una industria”, los cuales, a partir de sensores y elementos de recoleccién de datos, mantener
un control activo de lo que sucede en la linea de transporte, pesaje o empaque, sin necesidad de un control

humano.
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- Sistema de vacio.

Consta de un sistema de extraccién del aire de una cierta cdmara, generada una vez apoyada contra el
sachet a manipular, provocando que se genere una cierta fuerza por area con lo cual permite la

manipulacién del mismo.

Con ello podemos manipular el sachet a lo largo de una linea de traslado e introducirlo de la disposicién

gue se requiera dentro de su caja correspondiente.

3.2. Propuestas elegidas; Ventajas y desventajas de cada propuesta

Para una correcta resolucion de la problematica planteada, hemos decidido realizar una subdivisién

del proceso que ideamos y asi obtener las acciones necesarias para lograr el cometido, las cuales son:

ETAPAN®]: ETAPA N°2: ETAPA N°3:

Recoleccién Pesaje dinamico Encajado

Con ello, tenemos bien definido cuales son las tres etapas de mayor importancia para la solucion

buscada.

- Un sistema de transporte mediante cintas, las cuales son accionadas por medio de un
motorreductor o servomotor, el cual se le suministra energia eléctrica para su funcionamiento.
Este, una vez puesto en marcha, hace girar un tambor a una cierta cantidad de revoluciones vy,
adosado a su periferia, se encuentra una cinta la cual es tensionada para generar un movimiento
lineal. Al generar el movimiento dicha cinta, provoca el transporte de los productos a lo largo de
ella.

- Una balanza controladora a banda, la cual se vale, a través del transporte de los sachets por medio
de cintas transportadoras, de el pesaje de estos productos durante su recorrido, permitiendo
calibrar la maquina para que aquellos elementos que se encuentren por encima o debajo del peso
estipulado (con sus respectivas tolerancias) sean descartados mediante el accionamiento
neumatico de un tope, deslizandolos hacia la bandeja de rechazados.

- Un sistema de encajado, el cual permite la manipulacién, ordenamiento y llenado de los sachets
dentro de las cajas para su transporte. Para ello nos valemos de un sistema de generacién de vacio

para la cual atrapamos los productos de forma sencilla (ya que la grasa estad en estado liquido,
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generando dificultad de manipulacién simple) y mediante un movimiento de guias vy
automatizacion de movimientos, generamos el depdsito de ellas en su caja correspondiente para

el préoximo cerrado y paletizado por el operario.

Se procederd a presentar propuestas anteriormente desarrolladas para dar solucién a dicha

necesidad anteriormente nombrada, siendo ES1 y ES2 las envasadoras de sachets:
v’ Solucién A:

ES1

ETAPAN®1: Recoleccion

ETAPA N°2: Pesaje dmamico

E TAPAN®3: E ncajado

Figura 3.2.1: Esquema de la solucién A
Esta solucidn consta de una serie de cintas transportadoras, las cuales trasladaban los sachets hacia
un chequeador dinamico de peso, siendo retirados a partir de un brazo neumatico aquellos que no estaban
dentro de las tolerancias y, por ultimo, procedia a una cinta transportadora en perpendicular de doble
guia con molduras para disposicidn, para acomodar 4 de estos productos juntos y con un sistema de vacio

manipularlas hacia las cajas.

A pesar de la simplicidad de la propuesta, la principal desventaja de esta es la transferencia a 90°
mediante rodillos, con lo cual era imposible realizar con sachets en estado liquido. Otro problema estaba
contenido en cambiar la disposicidn de estos en la caja, por el sistema de la cinta transportadora de doble

guia lo que facilitaba su manipulacion.

Alumno: PIANETTI, Marcos Dino - TORRENS, Brian José// Original. 18 de 96



‘ PROYECTO FINAL
/ Sl S lhEAS INGENIERIA MECANICA

v" Solucién B:

ES1

5
U

ETAPA N°1: Recoleccion

ES2

L=

ETAPA N°3: Encajado

ETAPAN°2: Pesaje dnamico I:l I:l -
I .

=

&-

Figura 3.2.2: Esquema de la solucién B
Esta solucidn se obtuvo a la par de la anterior. Consta del mismo sistema de transporte a través de
cintas transportadoras, un chequeador dinamico de peso, pero se ve modificado en que existe un pivote
para distribuir los sachets en dos guias paralelas con las correspondientes molduras. Una vez llenados dos
moldes de los productos en cada cinta se trasladaban a la zona de encajado y mediante el sistema de vacio

se introducia en la caja.

Al igual que el anterior caso, el problema se ve de nuevo en la transferencia a 90° con el sistema
de rodillos, imposible para los sachets en estado liquido. Ahora, no nos surgia inconvenientes el encajado,
ya que la caja no hay que modificarla; pero si en el sistema de pivoteo, ya que un sachet en estado liquido

podria tener problemas en el deslizamiento por el mismo.
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v" Solucién C:

ES1

.

ETAPA N*1: Recolecdon

ES2
= |
* :]- ETAPA N3 Encajado
@ ETAPA M?2: Pesaje diarrico l:l Eis{" -_§_
L .

= mm| m| | [ ——

:3 ETAPA N2: Encaipdo
ETAPANZ Femie dremim |::>
ETAPA M- Resolesdion

ETAPA N1 Recolecdon

Figura 3.2.3: Esquema de la solucién C
El sistema ideado, consta de las mismas cintas transportadoras para darle movimiento, pero sin
transferencia a 90°, la cual se lo realiza a través de toboganes de acero inoxidable. El sistema de chequeo
dindmico de peso se lo mantiene al igual que los anteriores y, por ultimo, mantiene la cinta de doble guia
con las molduras para los cuatro sachets entrantes. Mediante el sistema de vacio se manipulaban, y por

un mecanismo de bisagras se modificaba el brazo manipulador, pasando de tener cuatro productos en fila,

a una disposicion de dos por dos.

El principal problema en este disefio radicaba en los toboganes, no nos aseguraban una
transferencia de los sachets en la posicidon deseada, con posibilidades de tener problemas de entrada a la

cinta con los médulos; ademas que el sistema de bisagra en el brazo de vacio era mucho mas complejo y

delicado de disefiar, pero no imposible.
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v" Solucién D:

ES1 Q
]

1

ETAPA NF1: Recoleccion

B Mu@J“:ﬂE

ES

Dij- e
ﬁ s rramanes [ ——
e e e = _ SR

C ETAPA N°3: Encdade
ETAPANZ: Passje dinamoo
ETAPAN*1: Recolecdon
Q i ) i

ETAPA N*1: Recolecdon

Figura 3.2.4: Esquema de la solucién D
Esta solucién se la formulo a la par de la C, manteniendo el sistema de recoleccion por cintas, la
transferencia con los toboganes de acero inoxidable, el chequeo dindmico de peso y la cinta de doble guia
con médulos, el Unico cambio realizado es con la disposicién de a dos médulos y generando, con el sistema

de vacio, la manipulacién de dos en dos de sachets para introducirlos en las cajas e ir llendndola.

El problema vuelve a plantearse con los toboganes vistos anteriormente, y en este caso al tener el
sistema de vacio de a dos, generaba que tengamos un tiempo de gracia alrededor de 5 segundos
aproximadamente para introducir los sachets y volver a su posicion, poco tiempo, con lo cual los calculos

serian muy finos y el sistema a construir necesitaria ser muy delicado.
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v" Solucién E:

ES1
0
@ ETAPA N1 Recolsoson
ES2
1
D ETAPA N3 Encafado

S e ] o s —

ETAPAN'T: Recolecsion

C ETAPA NP3 Encajado

TEm -

ETAPA NP1: Recplecrion

ETAPANZ Pesije Anamas

Figura 3.2.5: Esquema de la solucién E
La solucién presentada consta de una bandeja de rodillos inclinada y con un giro a 90° para
depositar los sachets de forma perpendicular a como salen de la envasadora sobre la cinta transportadora.
Una vez sobre la cinta, se realiza una curvatura a 90° para posicionarlo perpendicular a la de recoleccién.
Se introdujo una cinta de elevacién luego del giro debido a que todavia desconocemos la altura de la

balanza dindmica, con lo cual posiblemente sea necesario como no.

Se procede a introducir cada sachet sobre uno de los cuatro moédulos de cada una de las dos guias
de la cinta modular, la cual una vez completa se traslada debajo del sistema de vacio, por la que se procede
a manipularla y depositar cuatro de ellos en dos cajas, una pegada a la otra, con lo cual no necesitamos
realizarlo en un tiempo corto ya que tenemos el equivalente a cuatro productos, no necesitamos bisagra

para la disposicion y se llena progresivamente de a dos por caja.

Una vez completas las dos cajas, se desalojan del sector de encajado a partir de una cinta
transportadora y se vuelen a introducir dos mas para su posterior llenado, con lo cual quedaria el cierre y

paletizado de la cual se encargan los dos operarios involucrados en la produccién.

Esta solucion estuvo a punto de ser la seleccionada para dar solucién a la problematica planteada
por la empresa, ya que contrarrestaba la mayoria de los problemas anteriormente vistos en los otros
disefios. El Unico problema que traia aparejado este sistema era el espacio fisico que nos demandaba, por
lo que, al realizar una cadena tan larga, desperdicidbamos importante lugar de la sala de envasado para
poder introducir los pallets correspondientes para el transporte de las cajas, por ende, se optd por idean

una segunda opcién simil a esta.

Alumno: PIANETTI, Marcos Dino - TORRENS, Brian José// Original. 22 de 96




‘ PROYECTO FINAL
/ Sl S lhEAS INGENIERIA MECANICA

v" Solucién F:

ES1
D I | Tobogan de rodillos
N
@ ETAPA N*1: Recoleccion 4=
ES2 j_ Sistema de posicionamiento
I Robot cartesiano I /_ de tabique
m
%
D #ﬂﬂﬂﬂ]@ Posicionador de sachet >
n N

Cinta de recoleccion ETAPA N°2: Pesaje dinamico
L -
\
\

| — |

} \Posicionador de caja
\
\

Chequeador dinémico/

Figura 3.2.6: Esquema de la solucién F
Esta propuesta es similar a la anterior, con la diferencia que se adaptd para mantener todo el
transporte a una misma altura, sin necesidad de una cinta de elevacion, y con ubicacién diferente por
parte del posicionador de sachets, el sistema posicionador de tabiques y el posicionador de cajas, para
una correcta utilizacién del espacio brindado dentro de la sala de envasado y encajonado de los sachets

correspondientes.
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3.3. Modelo de Kano para comparativa
Con el fin de lograr una seleccién correcta del sistema a proyectar para resolver la necesidad que
plantea URSELLA, se aplicé el “Modelo de Kano”, la cual no es ni mds ni menos que una herramienta
analitica que relaciona las caracteristicas de un producto con el nivel de satisfacciéon de sus clientes o
compradores, tiene como objetivo Ultimo que el vendedor o fabricante pueda identificar claramente

cuales son los atributos valorados por los consumidores y ofrecer un producto acorde a dicha valoracion.

En la siguiente figura podemos evidenciar cual es la mejor solucién para poder suplir la necesidad

gue nos plantea el cliente:

9 6 M  |Manipulacién a la salida del dosificador (¢ (©) (¢ (C) Q) (©)
9 6 M  |Recoleccion de los sachets tras su manipulacion (0] (0] (0] (C] (0] (©)
9 6 M [Transferencias para el transporte a lo largo de la sala A A (0] (0] (C) (C]
9 6 M  [Manipulacién del sachet a lo largo del transporte (C) (o) (0] (0] (C] (C]
9 6 M Posicion correcta del sachet a lo largo del transporte A A (0] (o0} () (©)
9 6 M |Pesaje del sachet sin detener la produccién (¢ ) (C) (C) (©) ()
9 6 M |Posicién del sachet para su previa manipulacién hasta caja (¢ (0] (C) (C) (C) )
9 3 E Simplicidad del sistema de vacio para manipulacién (0] (0] (o} (0] (0] (©)
9 6 M |Tiempo suficiente para la manipulacion del sachet a lo largo del transporte (0] (0] (0] A (0] (0]
9 6 M  |Aprovechamiento del espacio fisico de la sala (0] (o] (0] (0] (0) (©)
9 6 M  |Ergonomia del operario (C] (C] (©] (©] (0] o
9 6 M |Apariencia del sistema de transporte, pesaje y encajado (0] (0] (o0} (0] (0] ()
9 6 M [Seguridad del transporte, pesaje y encajado (0} (0] (o0} (0} (0] (©)
9 6 6 7 10 13
2 5 7 5 3 0
2 2 0 1 0 0
¢ g 9 9 9 5
45 3,5 39 [ 40 | 50 | 60
16,7 13,2 14,4 14,8 18,7 | 22,2
3 6 5 4 2 1

Tabla 3.3.1: Matriz de kano

En el dltimo rengldn, Orden de actuacion / nivel de importancia, deja en claro que la mejor opcidn
es la solucion F, dejando en orden de importancia las demas opciones del 2 al 6. Se adjuntara en el anexo

la tabla completa para evidenciar el procedimiento de seleccidon del Modelo de Kano.
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4. DISENO DE PROPUESTA ADOPTADA
4.1. Introduccion a la solucion propuesta

Figura 4.1.1: Esquema del sistema completo
La primera estacion de la linea de transporte le corresponde al Tobogdn de rodillos. Su finalidad es
transportar los sachets sin necesidad de un mecanismo que lo acompanie, valiéndose Unicamente de la
gravedad para movilizar los productos hasta la siguiente parte, garantizando que cada uno de estos entren

de forma longitudinal.

Figura 4.1.2: Tobogan de rodillos
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El siguiente paso, una vez expulsado el sachet del “Tobogan de rodillos” es trasladarlo a través de
la Cinta transportadora de recoleccion. Su principal funcion es movilizar los productos a lo largo de una
cinta modular, la cual es continua, y su movimiento es generado a partir de un motorreductor. Cada uno
de estos es trasladado desde el tobogan anteriormente nombrado hasta la siguiente estacidn, la cual le

corresponde al chequeador dindmico.

Figura 4.1.3: Posicionador de sachets
La tercera estacién, como anteriormente se nombrd, esta compuesta por el Chequeador dinadmico,
gue no es mas que un dispositivo el cual se encarga de realizar un pesaje instantdneo sin interrumpir el
movimiento del sachet, con lo cual si no se encuentra dentro de los parametros establecidos de pesos se
genera un rdpido accionamiento para retirar dicho producto. Compuesto por tres médulos de cinta, el
primero de recepcion, el segundo de pesaje y el tercero de despacho, el cual se encarga de acelerar el

producto para que pueda ser retirado sin generar obstruccion al sachet entrante a pesar.

Figura 4.1.4: Ejemplo ilustrativo de un chequeador dinamico
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Una vez retirado con el valor correcto de peso, se lo introduce en la siguiente parte de la linea de
transporte, el Posicionador de sachet. Este no es mas ni menos que una doble cinta transportadora con
cuatro moédulos cada una, permitiendo movilizar estos sachets de forma independiente de la otra bandeja,
dandonos un rango de tiempo de trabajo con estos productos mientras se llena la segunda linea, con lo
cual el encajonamiento se
vuelve mas sencillo. Esto se
debe a que no es facil
manipularlos en movimiento,
con lo cual debe disponerse
en modulos, teniendo un
limite de operar con ellos de 8
segundos (debido a que

ingresa un sachet cada 2

segundos aproximadamente)

Figura 4.1.5: Posicionador de sachets

Una vez posicionado en su correspondiente lugar una de las cintas con sus cuatros sachets en sus
maodulos, el siguiente paso en la linea es manipularlo a partir de un Robot cartesiano. Este queda exento
de dicho desarrollo, quedando acotado como un proyecto complementario a la linea de transporte.
Basicamente su funcién es manipular los cuatro sachets a la vez mediante un sistema de vacio, provocando
una depresidn y una succion de estos cuatro productos a la vez, movilizandolo desde la bandeja de

maodulos hacia su lugar en la caja.

Para lograr una correcta introduccion de los sachets, una vez que fueron tomados por el robot
cartesiano de vacio, hay que tener en consideracion los tabiques separadores que contiene la caja, los
cuales pueden estar mal posicionados pudiendo ser un problema importante a la hora de intentar
introducirlos en la caja. Para poder contrarrestar este problema, procedemos a disefiar un sistema de
Posicionamiento de tabique, el cual se logra mediante pinzas neumaticas radiales, que abren y cierran un
par de placas que posicionan los tabiques de cartdn en su correspondiente lugar. Esto se mantiene durante
el llenado de la caja, hasta que culmina la accién, se separa dejando entrar cajas vacias y volviendo a
proceder la colocacién correcta de dichos tabiques nombrados. En las siguientes figuras se procede a

ilustrar lo anteriormente descripto en imagenes:
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Figura 4.1.6: Pinzas neumaticas radiales Figura 4.1.7: Posicionador de tabiques

Figura 4.1.8: Posicionador de tabiques con cajas

Sin olvidarnos, hay que tener en cuenta que al igual que el tabique, la caja puede estar mal
posicionada, con lo cual por mas que le demos una solucidn al primer problema, el segundo sera peor aun.
Por ende, se procede a disenar un Posicionador de cajas que consta de una cinta modular basica,
adosandose un actuador neumatico en uno de los flejes laterales de esta, logrando el cometido de detener

las cajas en su posicién correcta para el llenado de estas.
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Figura 4.1.9: Posicionador de tabiques con cajas
Para generar un sistema seguro en el cual ninglin operario pueda acceder y generar algun
inconveniente, mas que el personal a cargo, se cred un Skid de cinco elementos. Este compuesto por el
posicionador de sachets, el posicionador de tabiques, el robot cartesiano, el posicionador de cajas y la
cama de rodillos de depdsito no motorizada. El mismo tiene puertas de acceso para poder modificar
pardmetros y a su vez realizar mantenimiento del mismo, pero sin permitir que una persona ajena a

estas actividades lo pueda realizar.

Figura 4.1.10: Skid de cinco elementos
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Para concretar el correcto funcionamiento del sistema, se generd un Tablero de control, el cual
consta de una caja de chapa galvanizada, el cual contendrd todos los dispositivos de accionamiento y

control correspondientes, ademds de las botoneras de arranque y parada de cada uno de los elementos

o del sistema en general.

Figura 4.1.11: Tablero de control

Y, por ultimo, para generarle una comodidad al encargado de la cinta, se generé una Cama de
rodillos de depdsito no motorizada. La misma permite depositar hasta 4 cajas completas de sachets
sobre la bandeja, permitiendo al operario trabajar tranquilo embalando cada una de las cajas y
permitiendo depositar otras que salen de la posicionadora de dichos productos en el caso que surja

algun inconveniente que le demanda una distraccion.

Figura 4.1.12: Cama de rodillos de depésito no motorizada
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4.2. Ubicacion del conjunto
Identificar la ubicacién del conjunto dentro de la sala de envasado es primordial a la hora de definir
la solucién seleccionada. Como se puede evidenciar no se puede posicionar las cintas de recoleccion y
posicionadores de la forma que a uno le plazca, debe adaptarse a las posibilidades que se le brindan en la

habitacion que se lo colocara.

En la siguiente figura se busca ilustrar la posicidn final que tendra el conjunto dentro de la sala de

envasado:

| ] ! : |_,_| L o L
ES1: Envasadora de Sachet 1
ES2: Envasadora de Sachet 2 /_\ /_\
EB: Envasadora de Block '

ES1

Tobagan de mdilins

|
ES2 Skmma e posicimamianin
—| Robot matesians dix abigue
I:I i Posidonador dis sanhat |7 I

Posnion ador die mja |

] %\-Cinln die reo kooibn I - —

 I—

Cheguaador dinamico

r [ ]

Figura 4.2.1: Layout de la planta y el sistema disefiado

4.3. Cdlculos y disefio de elementos involucrados
Para un correcto y sencillo analisis, se realizara un estudio donde se dejaran plasmados tanto los
calculos como los elementos involucrados dentro de cada uno de los subconjuntos que componen el

sistema propuesto, comenzando con el tobogan de rodillos y culminando con el tablero de control.
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4.3.1. Toboganes de rodillos
En el siguiente esquema se muestran los dos dispositivos disefiados para el sistema:

Figura 4.3.1.: Esquema de los toboganes de rodillos

El primer par de dispositivo a describir se trata de un elemento compuesto por rodillos y flejes
curvos laterales que permiten el deslizamiento de los sachets de forma tal que permitan mantener la

disposicion a lo largo de la cinta, un leve deslizamiento y evitar la rotura de los mismos.

Para esto, se lo logra a partir de rodillos de didmetro 15 mm vy largo 170 mm, los cuales estan
montados sobre chapas, curvadas previamente, de 1,5 mm, las cuales presentan los agujeros

correspondientes donde descansan dichos elementos y permiten su giro sin ninglin inconveniente.

Los materiales utilizados para la fabricacién de estos componentes es mediante acero inoxidable
AISI 316, debido a que es de uso alimenticio. La transferencia del tobogan es a 90°, teniendo unas

dimensiones aproximadas de 200 mm de alto, por 520 mm de largo y 440 mm de ancho.

Podemos encontrar en las figuras siguientes, que las chapas de inoxidable presentan unas guias de
perforado que permite su montaje correspondiente contra el dosificador de sachets, el cual fue

previamente chequeado en medidas y alturas que permitan desplazarlo en lo alto.
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Figura 4.3.1.2: Esquema del tobogan de rodillos
Para este caso se ha tomado como prescindibles los cédlculos. La razén por la cual tomamos dicha
iniciativa es debido a que la carga maxima aplicada sobre la misma es de 1 kg (sachet mas grande) y como
se puede evidenciar, no estd completamente ejercida de forma vertical sobre el elemento, sino que se

descompone el esfuerzo debido movimiento que se le provoca para poder direccionarlo de la manera

correspondiente.

4.3.2. Recolector de sachets
Se presenta la siguiente figura la cinta transportadora a desarrollar:

Figura 4.3.2.1: Esquema de la cinta transportadora disefiada

Esta cinta se encuentra a continuacion del tobogan de rodillos no motorizado, previamente
detallado, en el transporte de los sachets desde a la dosificadora hasta el chequeador dindmico para la

correcta comercializacidon de los mismos.
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La principal funcion de la misma se basa en la recoleccién de los sachets que se producen en
cualquiera de las dos dosificadoras con las que cuenta la planta, encausandola en un movimiento lineal y
curvo con direccidn hacia el siguiente elemento de la linea, a una cierta velocidad con el fin de desalojar

el lugar para el siguiente sachet.

Antes de hacer hincapié en cada una de las partes de la cinta, veamos el procedimiento de calculo

que tiene la misma:

Célculo de velocidad de cinta:

Para el cdlculo de cual velocidad es la correspondiente para la cinta de recoleccién, debemos
recordar que la misma tiene un nimero de desalojo de 25 a 26 sachets por minuto, siendo estos nimeros
relacionados a una unica unidad de dosificacidn, ya que nunca trabajan las dos maquinas juntas para
producir dichos productos. Ademas, la posicidn del producto a movilizar es importante, si se mueve con el
ancho o el largo, que, para este caso particular, se moveran a lo largo, pudiendo ser de 230 mm o0 180 mm,

dependiendo de este.

Para obtener la velocidad, consideramos un nimero superior de sachets por minuto, para asegurar
que no estén uno pegado al otro y evitar colisiones, tomamos 28 por minuto, y a su vez, designamos el

peor de los casos, que seria que todos los productos que entren sean las de 230 mm de largo, por lo tanto:

Velocidad =0,23 28 sachets_642 m —0107m
eloclaadciNta RECOLEccION = Y,zom. min e = S

Es decir, la velocidad de la cinta debera ser de 0,107 m/s aproximadamente para desalojar los
sachets de manera adecuada. A pesar de ello, decidimos de aumentarla a 0,2 m/s, debido a que

consideramos que era relativamente baja para su utilizacion.

Una vez obtenida la velocidad de la cinta, procedemos a realizar los demds célculos
correspondientes para el dimensionamiento de la misma que nos suministra nuestro proveedor de
nuestras cintas, Habasit, el cual al comunicarnos con sus integrantes de la industria nos recomendaron un
tipo de cinta modular curva “M2540 Radius Flush Grid 1” — PP”, permitiendo la capacidad de generar la

curva a 90° que buscamos.

e Fuerza nominal a la tracciéon recto (F'N) = 19000 N/m.
e Fuerzanominal a la traccién curva (F'N) = 1000 N.

e Rango de temperatura de utilizacién = 5°C a 93°C

e Peso por metro cuadrado de cinta (mB) = 4,7 kg/m2
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La siguiente figura nos provee de las dimensiones de la cinta para sus calculos correspondientes:

Flejes de apoyo
J PoY Rodillos de retorno

Tambor de cola

-

Rodillos de retorno

Tambor motriz
Figura 4.3.2.2: Esquema basico de dimensiones de cintas para el calculo
Se procede a presentar los cdlculos necesarios para obtener los parametros de la cinta, se adjuntard
en el anexo una tabla Excel, junto con los demas calculos de los elementos, para evitar un desarrollo

extenso de los mismos:

Fuerza Horizontal: (sin acumulacion)

No es mas que la fuerza necesaria para generar la traccidn de la cinta con los sachets en la parte

lineal.

Siendo:

e F’p =Fuerza horizontal para mover la carga

e mg =Peso por metro cuadrado de cinta

e mp = Peso por metro cuadrado de bandeja, usando peor condicién (obtenido del peso maximo
de la bandeja sobre el drea mayor de las mismas)

e [, =Llongitud tramo recto

* g4 = Coeficiente de rozamiento entre cinta y apoyo

® g =gravedad

F,E = (sz + mp). lo.ﬂg.g
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El resultado es expresado en (N/m) debido a que es por ancho de cinta.

Fuerza Curva: (sin acumulacion)

Designada como la fuerza necesaria para generar la traccion de la cinta con los sachets en la parte

curva.

Siendo:

e F’p =Fuerza horizontal para mover la carga

e mgp =Peso por metro cuadrado de cinta

e mp = Peso por metro cuadrado de bandeja, usando peor condicién (obtenido del peso maximo
de la bandeja sobre el drea mayor de las mismas)

e [, =Llongitud tramo curvo

* ug4 = Coeficiente de rozamiento de curva

® g =gravedad
® )po =ancho delacinta

Fg=(2.mg+ mp).l, ug.g.bo

Fuerzas admisibles de cinta (tanto recta como curva):

Se la define como la fuerza que admite la cinta modular propuesta al traccionar la misma.

Siendo:

e F,am = fuerza admisible de cinta segun condiciones de funcionamiento.
e F’y =Fuerza nominal a la traccién

e f =factor de seguridad

e (T = Coef. De temperatura

e (V = Coef de velocidad

Fagm =F 'y .CT.CV.f > Fg

Flecha del tambor de potencia

Denominada como el desplazamiento transversal que tiene el dispositivo al aplicarle una carga en

dicho sentido.

Siendo:

e f =flecha generada al eje (flecha maxima que recomienda Habasit: 2,5mm)
e Fw=Fs.bo
e [F’s =Fuerza horizontal F’y afectada a factor de servicio
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e bo = ancho de cinta adoptado
e [g=largotambor
e [ =moddulo de elasticidad del acero inoxidable

e [ =inercia de la seccion cuadrad del eje de 60x60
5.Fw.lg>

f - 384.E.1

Torque en el pifidn

No es mds que una fuerza aplicada a una cierta distancia del eje baricéntrico que permite la
rotacion del conjunto.

Siendo:

e F’s =Fuerza horizontal F'g afectada a factor de servicio

e bo = ancho de cinta adoptado

e dp =didmetro primitivo rueda dentada

®  T,am = Maxima tensidon admisible de torsidn en acero inoxidable
e dw =didmetro de barra donde calza el pifién

Torque efectivo > T = P'S-l;ﬂ
isi Tadm-dw3
Torque admisible > T g gm = L el

El torque admisible debe ser mayor al torque efectivo realizado sobre la cinta, en dicho caso que

esto ocurra, corrobora a torsion.

Calculo de potencia

Nos permite dar magnitud de fuerza que aplica un elemento a una rapidez determinada.
Siendo:

e P =potencia que demanda el sistema
e [F’s =Fuerza horizontal F'g afectada a factor de servicio
e V =Velocidad de la cinta

P=Fs.V

Célculo de pandeo de correa en retorno

Para este cdlculo, se tiene en cuenta las distancias distintas de cinta existente entre los puntos de
apoyo de rodillos y tiras de deslizamiento. Una vez identificadas las mismas, se puede obtener las alturas

de pandeo y con ello la longitud de la cinta en la zona nombrada.
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length of belt sag:
lc + Ale

—a B
o %
—— th g

] —

STy Ty e
ﬁa

P [

< D]

Figura 4.3.2.3: Esquema de parametros para el calculo de pandeo

Siendo:

F’ = tensidn aplicada para el tensado de la cinta

e [c = Longitud existente entre centro y centro de los apoyos.
e mg =Peso por metro cuadrado de cinta.

e g =gravedad

e hc = altura de pandeo

lc2.mg. g lc2.mg. g
Fo=——289 , pe= 07
¢ 8. hc oo 8.F ¢

Longitud de pandeo

Una vez obtenidas las alturas de pandeo que tiene cada caso, se procede a calcular la longitud de
pandeo que existe:

Siendo:

e Alc = longitud de pandeo sin contar la distancia a los puntos de apoyo.
e [c = Longitud existente entre centro y centro de los apoyos.

® hc = altura de pandeo

e 266 he
= - 000

Siendo la longitud total, en funcidn de la cantidad de separaciones de rodillos de cada uno que
hay.

Longitud total de cinta

No es ni mas ni menos que la sumatoria de todas las distancias de cintas subdivididas a lo largo del
calculo:

Lg = lo+dp.m+ lcn + Alct
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Velocidad rotacional del tambor

Siendo:

- = velocidad rotacional en RPM
-V =Velocidad lineal de la cinta
- dp = didmetro primitivo de la rueda dentada del tambor

V 60

= — % —
dp 2=
2

Los valores que mads van a caracterizar la cinta transportadora son:

TrenNm; Pen kW 6 HP ; w en RPM

Aun realizados los calculos, solicitamos a la empresa que nos provee de las cintas que nos den
acceso a la calculadora de bandas SeleCalc, con lo cual podemos chequear que los mismos sean correctos

y asegurarnos que realmente estamos seleccionando la cinta correcta como sus parametros de utilizacién.

Una vez descripto el procedimiento de cdlculo, nos enfocamos en detallar cada una de las partes

gue compone la cinta de recoleccién.

Flejes de desgaste retorno

Moldura plastica
Bastidores

Flejes de desgaste

Fleje de apoyo Rodillo de retorno

Base de apoyo

Ruedas dentadas

otorreductor Tambor motriz

Caja porta rodamientos

Figura 4.3.2.4: Esquema descripcion de componentes
Las medidas correspondientes a cada elemento de fabricacién, se detallardn en los planos

adjuntos, en tanto aquellos elementos que sean estandar, no sera detallado.
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Para describir cada uno de los elementos que componen la cinta de recoleccion de sachets
comenzamos por el fleje de apoyo del mismo. Son de material AlSI 316, de 3 mm de espesor. Como la
longitud maxima de la chapa convencional es superada por la de la cinta, se optd por unir dos tramos de

la misma previo a la curva mediante otra chapa superpuesta de las mismas caracteristicas y bulones M10.

Antes de realizarse el rolado para generar la curvatura a 90° con su radio minimo, se le realizaron
los agujeros correspondientes para los rodillos y flejes de apoyo de retorno, como asi también para los
bastidores sobre los que descansaran los flejes de desgaste superiores de la cinta. En los extremos de los
flejes se realizaron, también previamente, los agujeros correspondientes para la introduccidn del eje del

tambor motriz y de retorno.

Figura 4.3.2.5: Esquema descriptivo de un fleje

Por encima del fleje anteriormente descripto, se coloca una Moldura plastica cubriendo el borde
superior el cual se encuentra al alcance de cualquier operario pudiendo generar cortes en alguna de sus
extremidades. Nos vemos provistos de estas molduras a través del mismo fabricante de cintas, Habasit.
También sirve como apoyo de desgaste en la curva de la cinta, la cual genera una fuerza centrifuga al

centro provocando que la cinta tienda apoyarse contra este.
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Figura 4.3.2.6: Esquema de la moldura plastica

Continuando con la descripcidon de los elementos que componen la cinta, el Tambor motriz o de
cola, estd constituido por un eje de acero inoxidable AlISI 316. El mismo tiene una forma caracteristica, en
el centro estd conformado por una seccidon cuadrada de 40 mm x 40 mm x 3 mm, la cual a partir de los
calculos de flexion y torsion correspondientemente, veremos que verifica a las solicitaciones. A lo largo de
la seccién cuadrada (300 mm) se veran montados cada una de las ruedas dentadas necesarias para dar el
movimiento a la cinta. El eje hueco tiene un mecanizado en los extremos que le cambia y reduce su seccidn,
siendo ahora redonda de didmetro 25 mm, lo cual nos permite la introduccién de los rodamientos a bolas
SKF-7205 BE designados y ademas la sujecion del pifidn en el tambor motriz para, mediante la utilizacion

de una cadena, darle la potencia al gje.

Figura 4.3.2.7: Esquema del extremo mecanizado del eje
Las ruedas dentadas anteriormente nombradas tienen un didmetro primitivo de 131 mm, una
seccion libre cuadrada en su interior de 40 mm x 40 mm para la introduccién del eje y estan constituidas

de material POM. La eleccién estuvo acondicionada por la guia de ingenieria de Habasit adjuntas al
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proyecto, colocandose 4 de estos engranajes en cada uno de los tambores (Habasit recomienda un minimo
de 3). Segun la misma, ademds del tamafio recomendado, se obtuvo una solucién de sujecidn, la cual se
realiza en los engranajes externos siendo innecesarios fijacién de los demas. La misma se selecciona del

catdlogo de la marca Piaz.

Figura 4.3.2.8: Esquema de los tambores principales
Para terminar con la designacién de los elementos que constituyen el tambor, se designé una caja
porta rodamientos de la marca Piaz, nomenclatura 068 de 4 agujeros serie UCF, con entrada para
rodamiento SKF-7205 BE de didmetro interno para eje de 25 mm de didmetro. El fijado de estos se realiza
a través de bulones de M10x20 uniéndolos contra uno de los flejes laterales de apoyo de los rodillos y

tambores.

Figura 4.3.2.9: Esquema de la caja porta rodamientos
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Otro elemento importante que constituye parte nuestra cinta transportadora son los sistemas de
apoyo superior, para permitir el deslizamiento de la cinta con los sachets por encima, y la otra es el método

de retorno de la cinta seleccionado, que permita mantener el tensado adecuado de la cinta.

Para el sistema de apoyo superior, se designd flejes de desgaste de plastico UHV que son de
polietileno ultraligero con bajo coeficiente de friccién. El mismo tiene una seccion de 10 mm de ancho por
30 mm de alto y esta constituido por un total de 4 y 5 flejes. La misma no tiene forma lineal en las partes
rectas, exceptuando la curva a 90°, debido a la dificultad de ejecucién que demandaria. A dichos tramos
rectos, se le adjudica una forma zigzagueante para que se genere un desgaste continuo y parejo a lo ancho
de la cinta. Los flejes se encuentran descansando sobre bastidores de chapa plegada de 3 mm de espesor
de acero inoxidable tipo AlISI 316, teniendo las hendiduras correspondientes para el calce de los flejes de
pldstico. La separacion de cada uno de los flejes sobre el bastidor es de aproximadamente 450 mm vy la

distancia entre cada uno de estos bastidores es de 330 mm.

Figura 4.3.2.11: Esquema del calce del fleje en el bastidor
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Para la fijacidon del bastidor y los flejes se coloca a lo largo de los mismos, entrecruzando los flejes
propiamente dichos para que ante cualquier cambio de temperatura no busque modificar su posicion, un
perno, el cual en un extremo tiene cabeza cilindrica, funcionando de tope, y en el otro tiene agujereada
una punta de forma paralela a la seccién para generar un cierre del mismo, siendo ademas facil de

desmontar para posibles modificaciones.

En cuanto al retorno de la cinta, la misma se realiza a través de rodillos de retorno vy flejes de
desgaste para la parte curva de la cinta. Estos rodillos no se encuentran motorizados, solo apoyados sobre
los flejes de chapa de la estructura y permiten, a través del giro libre, el movimiento de la cinta en el
momento de vuelta. Ademas, lo que se buscd con este sistema, es generar un efecto catenaria en la cinta
transportadora, para que en todo momento se mantenga el tensado a partir del peso de la misma,
generandose un pandeo y evitando un sistema de tensién particular. En cuanto al rodillo, para la
construccion del mismo necesitamos 3 para los tramos rectos, y estos los adquirimos al proveedor Piaz,
anteriormente nombrado, de didametro 50 mm, con material de cafo y eje de acero inoxidable tipo AlSI
316, en conjunto con sus rodamientos correspondientes, el sistema de resorte y tapas anti suciedad que
provee el mismo.

Ao

TAPA
= RODAMIENTO

+ RESORTE
= EJE

ARANDELAS
GUARDAPOLVDEXTER KO

—

Figura 4.3.2.11: Esquema del rodillo de retorno
Por otro lado, los flejes de apoyo se utilizan Unicamente en la seccion curva, para solventar la fuerza
centrifuga que realiza el giro e induce a la cinta a generar un esfuerzo sobre el radio interno, con lo que,
mediante la geometria correspondiente, y de material pldstico UHV, logramos dicho cometido a lo largo

del giro.
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Figura 4.3.2.12: Esquema de fleje de desgaste de retorno

En cuanto al nivel de la cinta y apoyo con el suelo, se lo damos a partir de una estructura de 4 patas,
las cuales tienen cafio estructural de seccién cuadrada de 40x40x2 mm el cual solventa sin problemas la
necesidad de apoyo vy rigidez. Para el largo total de la cinta necesitamos de 3 de estas estructuras v,
ademas, la unién de estos apoyos con la estructura de la cinta de recoleccidn se genera por medio de
bulones de cabeza de gota de M10x20, con su respectiva tuerca. Todas las piezas estaran constituidas, al

igual que las anteriores, de acero inoxidable AISI 316 por las mismas razones anteriormente nombradas.

Figura 4.3.2.13: Esquema base de apoyo de la cinta
Para la traccién de la cinta, se designé un conjunto de pifiones y cadena para transmitir la potencia
del motorreductor eléctrico al tambor motriz. EIl motorreductor es seleccionado a partir de la reconocida

marca proveedora de los mismos SEW. El seleccionado, segun los requerimientos del sistema por los
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calculos anteriormente realizados, es un SEW R27DRN71M4-reducrores de engranaje cilindricos R +

motores de CA DRN. EI mismo cuenta con las siguientes caracteristicas importantes:

- Velocidad nominal del motor: 1415 RPM.
- Velocidad de salida del reductor: 32 RPM.
- indice de reduccidn: 44,9.

- Par de salida del motor: 112 Nm.

- Potencia del motor: 0,37 kW.

Para seleccionarlo, debimos ingresar a la pagina que nos da el proveedor mediante la potencia que

solicitamos, y la cantidad de revoluciones, como se muestra en la siguiente figura:

Driveconfigurator R27DRN71M4 Opciones del usuario &,
:::KSelecdf)“ de productos 0 Blsqueda > 2 Variantes > 32 Opciones > 4 Resumen m
Bisqueda
Designacion del tipo requerido: Ninguna bisqueds Q Blsqueda

Disefio del reductor | R = reductor cilindrico v
Tipo motor: [Motor DR AC v/
Pais de uso! | Mas paises (IEC 50 Hz) v
Potencia del motor P [kW] / Par Ma [Nm]: 0.37 +/ +
Velocidad de salida na [1/min] / indice de reduccion i B2 1EX +
Factor de servicio fB: 11 +
Clase con eficiencia internacional (IE) IE3 - Eficiencia Premium ¥ u
N° de polos: | 4 polos v
Factor de duracién | S1-100% ~ | O operacién de convertidor de frecuencia
Velocidades de salida bajas especiales : ﬂ

Resultados de |a bisqueda

Denominacion Clase eficiente P [kW] na [1/min] Ma [Nm] i B na2 [1/min] Factor con duracin ciclica

R27DRN71M4 IE3 037 29 120 4817 ‘ 11 ‘ 1415 $1-100%

R27DRN71M4 lIE3 .0 37 |36 98 3925 135 1415 5$1-100%
‘R’?DR“71'V‘4 YIE3 037 737 796 3861 V09 V1415 51-100%
R17DRN71M4 'IE3 037 ‘39 90 362 095 1415 §1-100%
R37DRN71M4 = 037 32 m 4481 |18 [1415 51-100%

Figura 4.3.2.14: Captura de seleccion motorreductores SEW
Generalmente los valores de velocidad que se calculan no son iguales al de la salida del
motorreductor, con lo para ello se agrega un variador de velocidad, que ademas frente a alguna necesidad
de cambio del mismo en el futuro, nos permite variar hasta alrededor de un + 50% las revoluciones de la

misma.

Las demas caracteristicas del motorreductor pueden ser divisadas en el catdlogo que se adjuntara

del mismo.
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Figura 4.3.2.15: Esquema del motorreductor seleccionado
El montaje del motorreductor se realiza a la misma estructura que sirve de apoyo para la cinta
transportadoras. Se agrega una chapa de 270 mm x 410 mm y 3 mm de espesor de acero inoxidable AlSI
316 con sus guias ranuradas que permitan por un lado la fijacidon de dicho motorreductor como asi también
un sistema de tensado de cadena por gravedad. No se colocaron apoyos de goma anti vibratorios por el

bajo caballaje que representa y por otro lado se lo amura mediante bulones de cabeza hexagonal M8.

§!

r'l

Figura 4.3.2.16: Esquema de montaje del motorreductor

Por otro lado, el sistema de transmision de la potencia se la realiza a partir de un juego de pifiones

con relacion 1:1, cadena y cubrecadena.

El juego de pifiones tiene por objetivo transmitir potencia, para ello se coloca uno en el emisor
(motor) y otro en el receptor (tambor motriz). Seleccionamos, del catdlogo SKF, el modelo PHS 08B-1B19

de paso 1/2” para ambos, por recomendaciones del manual adjunto a este trabajo. Van a estar
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compuestos, por un numero de 19 dientes, con un diametro primitivo 77.16 mm vy con dos tornillos de
fijacion.

Se designa dicha cantidad de numero de dientes debido a que, al utilizarlo en bajas revoluciones,
si utilizamos un niumero menor, se produce el efecto cordal. En las transmisiones por cadenas, por ser
paso secante a la circunferencia primitiva, existe una variacién de velocidad tangencial que se da en
aquellas ruedas dentadas de bajo numero de dientes. Es decir que, a baja nimero, tenemos una mayor
variacion de velocidades tangenciales maximas y minimas, consiguiendo un aumento de desgaste, perdida

de potencia y con ello, ruido de la transmision.

Se deben construir ruedas con numero de dientes elevado, sin caer en velocidades periféricas
exageradas. Ademads, algo a tener en cuenta es que el nimero de dientes del pifidn no sea comun
denominador del nimero de eslabones de la cadena, para emparejar el desgaste y que el ramal flojo sea

siempre el inferior.

En cuanto al numero de dientes de la rueda motriz, el recomendado es 19, pero se pueden aplicar

otros, siendo recomendados 17, 21, 23 y 25.

Ambos pifiones, tanto el que va acoplado al motorreductor como el del tambor motriz, tendrd un
didmetro interior para alojar al eje del mismo de 25 mm. La transmisidn desde el eje del motor al pifidn, o

del pifidn al eje del tambor, se realiza a través de una chaveta A8x7x36 seglin norma DIN 6885.

Figura 4.3.2.17: Esquema de los pifiones seleccionados
La cadena seleccionada, por su parte, es del tipo rodillos simples y tiene un paso de 1/2” siendo el

correspondiente al pifidn seleccionado.
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Para realizar el calculo correspondiente a |la cadena, y verificar si la seleccionada es la adecuada,
nos basamos en el calculo de una transicidn por cadena del proveedor Joresa, empresa espaiola dedicada

a ello. El calculo se basa en lo siguiente:

1) Seleccionar una cadena apta para las condiciones solicitadas, en este caso una cadena simple
de acero al carbono de paso %"
2) Se recogen los datos necesarios para el calculo, que en este caso estdn compuestos por:
a. Potencia a transmitir
b. Fuente de potencia (motorreductor, servomotor, etc)
c. Mecanismo accionar (regular o irregular)
d. Numero de RPM
e. Distancia entre centros
3) Se obtienen 3 factores que afectan la potencia a trasmitir, uno por tipo de carga de trabajo,
otro por N° de dientes del pifidn, y, por ultimo, por la relacién de transmisién y distancia entre
centros.
4) Como no utilizamos cadenas multiples, evitamos el factor de dicho caso.
5) Debemos chequear la presidn sobre articulaciones, por lo que, al tratarse de una cadena de

acero al carbono, la presion maxima que puede soportar es de 440 kg/cm?

Para evitar explayarnos demasiado en el calculo, se procede a introducir la tabla de calculo Excel

en el anexo para que sea consultada, junto con el catalogo de calculo provisto por la empresa.

Otro elemento a realizar es un cubrecadena, para evitar posibles inconvenientes de introduccion
de materiales o miembros de operarios. Se generd a partir de pliegues con chapa de 1 mm de espesor de
acero inoxidable tipo AlSI 316. Se fija el mismo a la estructura del fleje de chapa de la cinta transportadora

y la base de apoyo de cafio estructural cuadrado, a través de bulones de cabeza hexagonal de M6x20.
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Figura 4.3.2.18: Esquema del cubrecadena
Por ultimo, como se introdujo al principio en los calculos, la seleccién de la cinta se realizé en
funcién de lo recomendado por los integrantes de la industria Habasit. Para nuestro caso, necesitamos
una cinta con posibilidades de generar una curva a 90° con lo que permita el movimiento del sachet a lo

largo de la misma. La seleccionada fue la “M2540 Radius flush grid 1” — PP”.

La misma nos brinda la resistencia, el giro a 90°, y que sea permitido en el area de productos
alimenticios, necesaria para nuestra solicitacién. Esta cinta se compone de mddulos que se unen a través
de varillas de material POM. El ancho de banda utilizado es estandar, de 300 mm, y los demds parametros

importantes a tener en cuenta de la misma se las detallaron con anterioridad. Designamos un color azul

para la cinta.
e
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Figura 4.3.2.19: Esquema de la cinta modular seleccionada
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4.3.3. Chequeador dindmico de peso
Como se indico anteriormente, se encarga de realizar un pesaje instantaneo sin interrumpir el
movimiento del sachet, y en el caso de no encontrarse dentro de los pardametros establecidos de pesos se

genera un rapido accionamiento para retirar dicho producto.

Dicho pesador dindmico se encuentra fuera del alcance del desarrollo de este proyecto, con lo cual
estamos exentos del disefio, calculo y desarrollo del mismo. Lo que si se busca es cotizar uno a través de
diferentes empresas que nos puedan proveer del mismo asumiendo que tiene que tener las siguientes

caracteristicas:

- Debe poder ser utilizado dentro del sector alimenticio, con materiales y posibilidades de ser
higienizado de la manera correspondiente.

- Debe permitir regular su altura para adaptarse a la misma que contenga el recolector de sachets.

- Debe permitir realizar el pesaje dindmico de sachets de % y 1 kg, con las tolerancias especificadas.

- Debe permitir regularse la velocidad de entrada, de pesaje y salida de la cinta.

- Enlo posible debe estar complementado con un sistema de expulsion del producto para aquel caso
gue no cumpla con las tolerancias requeridas del mismo, siendo el éptimo un sistema de descarte
por gravedad, dado a partir del sube y baja del ultimo tramo de las 3 cintas del cual esta constituido,
descartando la utilizacién de un pistén neumatico debido a la complejidad de la manipulacién del

sachet.

En el caso de cumplir con dichos puntos, se procederd su selecciéon en cuanto a calidad de la

maquinaria como asi también en funcién de su cotizacién, para no exceder los gastos del mismo.

Figura 4.3.3.1: Ejemplo ilustrativo de un chequeador dinamico
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4.3.4. Posicionador de sachets

Se presenta el siguiente esquema con la cinta posicionadora desarrollada para el sistema:

Figura 4.3.4.1: Esquema de la cinta posicionadora disefada

La cinta posicionadora se encuentra a continuacién del chequeador dindmico de peso en el
transporte de los sachets desde a la dosificadora hasta el encajonado correspondiente para la

comercializacion de los mismos.

Esta compuesta por dos cintas, permitiendo posicionar dos lotes de cuatro sachets cada uno para
su posterior manipulacion. Lo que logramos con ello es que mientras una de dichas cintas esta completa
y en posicion de ser retirados los productos, la otra estd en proceso de carga, con lo cual se evita la

interrupcion de la produccion.

Por ende, su funcidén es disponer los sachets en su correspondiente lugar para después ser
manipulados y encajonados, sin generar un agolpamiento de ellos y generar una discontinuacion en la

produccién.

Antes de hacer hincapié en cada una de las partes de la posicionadora, veamos el procedimiento

de calculo que tiene la misma.
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Calculo de velocidad de posicionadora:

Para el cdlculo se tiene que tener en cuenta que cada sachet entra cada 2 segundos
aproximadamente, sin tener en cuenta aquellos casos que se descartan por error de peso con lo que se

alarga dicho tiempo, con lo cual tomaremos el peor de los casos en el que la produccién sea constante.

En una de las condiciones, se toma que, en 1 segundo, para dejar el tiempo restante de sobra, tiene
que recorrer el equivalente del ancho del sachet + 20%, es decir:

0,14 m = 1.2

m
=0,168—
1 seg s

Veloadadposicionadora =

Es decir, la velocidad de la posicionadora debera ser de 0,168 m/s aproximadamente para desplazar

el sachet de manera adecuada y permitir dejar el lugar libre para el siguiente.

También se presenta otra condicién, en la cual una de las dos cintas debe desalojar el lugar de carga
de sachets y posicionarse en el lugar correspondiente para que los manipulen y encajonen, por lo que
debe moverse una distancia de 750 mm aproximadamente. El tiempo demandado por el mismo puede ser
de alrededor de 8 segundos, debido que hasta que la otra cinta cargue sus 4 sachets (2 segundos por c/u),
pero para no estar al limite y tener una velocidad acorde, proponemos realizarlo en 3 segundos a dicho
movimiento:

) 0,75m m
Veloadadposicionadora' = m = 0;25;

Como la velocidad demandada por el movimiento de 750 mm en 3 segundos es mayor, nos
adaptaremos a estos requerimientos, provocando que tenga un valor de 0,25 m/s para movilizar cada una

de las dos cintas que compone este posicionador.

Una vez obtenida la velocidad de la cinta, procedemos a realizar los demdas calculos
correspondientes. Para el calculo, nos valemos de la guia suministrada por el fabricante de cadenas Joresa,
debido a que se trata de dos cadenas de acero al carbono simples con aletas para el enganche
correspondiente de la cinta, y de la guia provista por el fabricante de cintas Habasit, para el calculo de

resistencia del eje motriz.

El procedimiento es el mismo que utilizamos para el calculo de la cadena de transmision de

potencia en el caso de la cinta de recoleccion, recordando que se necesita seguir los siguientes puntos:
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1) Seleccionar una cadena apta para las condiciones solicitadas, en este caso una cadena simple
de acero al carbono de paso %"
2) Se recogen los datos necesarios para el calculo, que en este caso estdn compuestos por:
a. Potencia a transmitir
b. Fuente de potencia (motorreductor, servomotor, etc)
c. Mecanismo accionar (regular o irregular)
d. Numero de RPM
e. Distancia entre centros
3) Se obtienen 3 factores que afectan la potencia a trasmitir, uno por tipo de carga de trabajo,
otro por N° de dientes del pifidn, y, por ultimo, por la relacién de transmisién y distancia entre
centros.
4) Como no utilizamos cadenas multiples, evitamos el factor de dicho caso.
5) Debemos chequear la presidn sobre articulaciones, por lo que, al tratarse de una cadena de

acero al carbono, la presion maxima que puede soportar es de 440 kg/cm?

Por otro lado, para el calculo de resistencia a la flexion y la torsién del eje, se utilizé los mismos

calculos realizados en la cinta de recoleccién anteriormente nombrada, siendo los mismos:

Flecha del tambor de potencia

Siendo:

e f =flecha generada al eje (flecha maxima que recomienda Habasit: 2,5mm)
e F’s =Fuerza horizontal ejercida
g =largo tambor
e E =mddulo de elasticidad del acero inoxidable
e | =inercia de la seccién cuadrad del eje de 60x60

f= 5.F's.lp>
"~ 384.E.I

Torque en el pindn

Siendo:

e F’s =Fuerza horizontal

e dp = didmetro primitivo rueda dentada

®  T,am = Maxima tensidon admisible de torsidn en acero inoxidable
e dw =didmetro de barra donde calza el pifién
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Torque efectivo > T = F Sz.dp
Tadm-AW?
Torque admisible > T g gim = M:Z;T

El torque admisible debe ser mayor al torque efectivo realizado sobre la cadena, en dicho caso que

esto ocurra, corrobora a torsion.

Y, como en el caso anterior, para no hacer tan extenso el informe, se deja plasmado la tabla Excel

de calculo en el anexo.

Una vez descripto el procedimiento de cdlculo, nos enfocamos en detallar cada una de las partes

gue compone la posicionadora de sachets.

Ejes retorno

Cinta y divisores

Camas de desgaste

Cadenas y pifiones

Ejes motrices

Porta rodamiento y
tensor

Flejes laterales

Bases

Porta rodamientos
Servomotor

Figura 4.3.4.2: Esquema descripcion de los componentes

Las medidas correspondientes a cada elemento de fabricacién, se detallaran en los planos

adjuntos, en tanto aquellos elementos que sean estandar, no sera detallado

Al igual que en la cinta de recoleccion, esta compuesto por un par de flejes de apoyo sobre los

cuales descansan los ejes. Esta vez el material de chapa es AlSI 316, de 4 mm de espesor. Al no ser extensa
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la cinta, se pudo realizar con una Unica chapa cada uno de los flejes, considerando cada uno de los agujeros

sobre los que irdn montados algunos elementos apoyados sobre El.

Figura 4.3.4.3: Esquema del fleje lateral

Para continuar con la descripcién de los elementos que componen la cinta, el par de Ejes motrices
o de cola, estan constituidos por acero inoxidable AISI 316, teniendo un diametro de 25 mm a lo largo de
estos. Dichos ejes motrices estan acoplados directamente al servomotor de eje hueco (posteriormente
descripto) mediante el uso de chaveta, y en el otro extremo se introduce con los rodamientos a bolas SKF-
7305 BE designados. En cambio, en los ejes de cola, directamente se colocan dentro de dichos rodamientos

para que permita la vuelta de la cadena que permite el movimiento.

Figura 4.3.4.4: Esquema del eje motriz y de retorno

Las tracciones estan constituidas, en este caso, por dos Ruedas Dentadas de 5/8” de paso, 26
dientes y didmetro interior de 25 mm cada una modelo SKF PHS 10B-1B26, aparte del eje que le provee

de la traccion. Para la union de estos elementos se usa chaveta A6x6x36 segin norma DIN 6885.
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Figura 4.3.4.5: Esquema de los ejes de retorno

Para terminar con la designacién de los elementos que constituyen el tambor, por un lado, se
designdé una caja porta rodamientos de la marca Piaz, nomenclatura 069 de 4 agujeros serie UCF, con
entrada para rodamiento SKF-7305 BE de diametro interno para eje de 25 mm de didmetro. El fijado de
estos se realiza a través de bulones de cabeza hexagonal de M10x20 uniéndolos contra uno de los flejes

laterales de apoyo de los rodillos y tambores.

Figura 4.3.4.6: Esquema de la caja de rodamientos

Por el otro lado, se designd un portarodamiento con tensor, el cual permite el descanso del eje

sobre el rodamiento anteriormente mencionado y a su vez permitir tener tensado el sistema de cadenas
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que le dan la traccién a la cinta con los sachets encima para transportalo. El mismo esta constituido de
acero inoxidable AISI 316, permitiendo el ajuste mediante un esparrago y juego de tuercas como se puede

evidenciar en la figura. El seleccionado es de la marca SKF, modelo TU 30 TF.

Figura 4.3.4.7: Esquema del porta rodamientos con tensor

Otro elemento importante que constituye parte de nuestra cinta transportadora son los sistemas
de apoyo superior, para permitir el deslizamiento de la cinta con los sachets por encima. Se designd una
cama de desgaste de plastico UHV que son de polietileno ultraligero con bajo coeficiente de friccion. El
mismo tiene una seccidn que le permite apoyar directamente la cadena sobre la misma, que basicamente

son guias, y una rampa con un angulo que permita la entrada de la cama para los sachets.

Figura 4.3.4.8: Esquema de la cama de desgaste
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Figura 4.3.4.9: Esquema de uno de los apoyos de la cama de desgaste

Para la fijacion del fleje de desgaste y su apoyo se utilizan bastidores de chapa de acero inoxidable
de 2 mm de espesor AlSI 316, uniéndose mediante bulones M8 al fleje lateral anteriormente nombrado y

por encima a la estructura de la cama de desgaste sobre la que descansara la misma.

Figura 4.3.4.10: Esquema del bastidor de apoyo

El descanso del posicionador se lo damos a partir de una estructura de 4 patas, las cuales tienen

cafio estructural de seccion cuadrada de 40x40x3 mm el cual solventa sin problemas la necesidad de apoyo
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y rigidez. Para el largo total de la cinta necesitamos una Unica de estas estructuras y, ademas, la union de
estos apoyos con la estructura de la cinta posicionadora se genera por medio de bulones de cabeza de
gota de M10x20, con su respectiva tuerca. Todas las piezas estaran constituidas, al igual que las anteriores,

de acero inoxidable AISI 316 por las mismas razones anteriormente nombradas.

Figura 4.3.4.11: Esquema de la base de apoyo de la cinta

Para la traccidn de la cinta, se designd un sistema de acople directo a dos servomotores mediante
eje hueco de diametro 25 mm. Los servomotores seleccionados, segin los requerimientos del sistema por
los calculos anteriormente realizados, es un SEW BSAF302BCM71S/RH1M/SM50, servomotores
planetarios PS.F / PS.C + servomotores sincronicos CM. El mismo cuenta con las siguientes caracteristicas

importantes:

- Velocidad nominal del motor: 3000 RPM.
- Velocidad de salida del reductor: 500 RPM.
- Indice de reduccién: 5.

- Par de salida max.: 80 Nm.

La principal propiedad de un servomotor es que cuenta con un sistema de realimentacion
(encoder), el cual le indica al servo drive (controlador del servomotor) la posicion en la que se encuentra
el eje de dicho elemento, permitiendo que el servo drive corrija la posicidn de este servomotor, en caso
gue no fuese la correcta. De este modo, puede enmendar, en tiempo real, los errores de posicién, y

obtener una muy alta precision.
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Otro dato importante a saber es que un servomotor aplicaria todo su torque disponible para
conservar la posicién de la carga, independiente de la velocidad de funcionamiento del servomotor (dando
a saber que no es necesario un variador de velocidad), es decir, que se puede conservar la posicidn de la
carga a 0 rpm, sin la necesidad de dispositivos agregados. Esta facultad también es aplicable para mover
cargas a velocidades bajas. Conjuntamente, se suma otra condicién particular referida a los niveles de
aceleracién y desaceleracidon que se pueden adquirir, teniendo en cuenta que el torque es una relacion

entre el momento de inercia de la carga y la aceleracién angular.

La velocidad de un servomotor se modula con la introduccién de diferentes frecuencias de los
pulsos que se le inducen. Si la frecuencia con la que se generan los pulsos es mayor, la carga lograra la
posicion deseada rapidamente. A diferencia, si la frecuencia es menor, la carga tardara mas tiempo en

alcanzar la posicion.

Las demas caracteristicas del servomotor pueden ser divisadas en el catdlogo que se adjuntara del

mismo.

Figura 4.3.4.12: Esquema del servomotor seleccionado

El montaje de los servomotores se realiza directamente sobre el fleje de apoyo lateral de espesor
de 4 mm, mediante bulones de M8, uno a cada lado de la cinta para evitar el conflicto de lugar y generar

de paso un desequilibrio de peso.
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Figura 4.3.4.13: Esquema del montaje de los servomotores

La cinta que se utiliza como base para el apoyo de los sachets, se selecciond del fabricante Habasit,
denominada Bandas alimentarias 2P120/SG White, con un peso de 3,8 kg/m?, con un rango de utilizacién
de temperaturas de -10 a 702C. Un punto a favor de la utilizacidn de este tipo es la posibilidad de acoplarle
topes divisorios para delimitar bien el espacio de cada sachet y permite una gran flexibilidad en la
manipulacién de la misma. Las mismas estan unidas mediante perfiles en L, de acero inoxidable, a las
cadenas de traccidn, con lo cual podemos evidenciar que la fuerza no repercute sobre la cinta, Unicamente

genera un descanso sobre dicha cadena al momento de la traccion.

Figura 4.3.4.14: Esquema de la union cinta con cadena
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Figura 4.3.4.15: Esquema de la cinta alimentaria seleccionada

Figura 4.3.4.16: Esquema de los tabiques divisorios seleccionados

4.3.5. Robot cartesiano

Se presenta el siguiente esquema de un robot cartesiano a modo de ejemplo para su mejor

comprension:

Figura 4.3.5.1: Imagen ilustrativa de robot cartesiano con sistema de vacio.
Este dispositivo se encarga de la manipulacién de los productos, logrando el traslado de los mismos,
mediante sistema de ventosas, desde el posicionador de sachets hasta la caja que se encuentra en su cinta
correspondiente y sosteniendo sus tabiques, para que no se generen inconvenientes, mediante el

posicionador de tabiques.
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Dicho robot cartesiano se encuentra fuera del alcance del desarrollo de este proyecto, con lo cual
estamos exentos del disefio, calculo y desarrollo del mismo. Lo que si se busca es dar a conocer los
parametros necesarios a tener en cuenta para cotizar uno a través de diferentes empresas que nos puedan

proveer del mismo asumiendo que tiene que tener las siguientes caracteristicas:

- Debe poder ser utilizado dentro del sector alimenticio, con materiales y posibilidades de ser
higienizado de la manera correspondiente.

- Debe permitir la manipulacién de productos con forma amorfa, ya que la grasa se encuentra en
estado liquida y por mas que estd contenida en un volumen determinado, no es fijo como ser un
solido. Un ejemplo es con sistema de ventosas por vacio.

- Debe permitir realizar la manipulacidn de sachets de %5y 1 kg.

- Debe permitir movilizar los 4 sachets en el tiempo suficiente como para volver al punto de partida

y retirar la siguiente tanda (alrededor de 8 segundos en el peor de los casos).

En el caso de cumplir con dichos puntos, se procederd su seleccién en cuanto a calidad de la

magquinaria como asi también en funcidn de su cotizacién, para no exceder los gastos del mismo.

Figura 4.3.5.2: Imagen ilustrativa de robot cartesiano con sistema de vacio.
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4.3.6. Posicionador de cajas

Figura 4.3.6.1: Esquema de la cinta posicionadora de cajas

Esta cinta se encuentra a continuacidon de la posicionadora de sachets, que mediante el robot
cartesiano se manipulan los productos permitiendo su trasporte hacia la caja, con el uso del posicionador

de tabique (que préoximamente se presentara).

La principal funcidon se basa en colocar en su lugar correspondiente la caja la cual va albergar los
sachets para su posterior comercializacion. Esta cinta no se encuentra sola, se utiliza el posicionador de
tabiques que se encarga de colocar correctamente el mismo para no generar interferencia, y un pistén
neumatico de dos posiciones para poner asegurarse que a lo ancho la caja se encuentre en la correcta
posicién.

Antes de hacer hincapié en cada una de las partes de la cinta, veamos el procedimiento de calculo

gue tiene la misma:

Calculo de velocidad de la posicionadora:

Para el calculo de que velocidad, debemos considerar el momento en que se deposita el ultimo

lote de sachets y el robot cartesiano se retira para ir a buscar el siguiente. El lapso de tiempo es de
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aproximadamente 8 segundos desde que lo suelta. Si consideramos un tiempo de alrededor de 1 a 2
segundos para salir de la posicidon donde se encontraba la caja llena y el mismo tiempo para volver a entrar
en la caja nueva, tenemos un rango de aproximadamente 4 segundos para movilizar la caja, por ello
optamos por quedarnos del lado de la seguridad y pensamos en desplazarlo en 3 segundos a los 672 mm

que debe recorrer:

0,672m

Velocidadposicionapora pe CAJA = T35 0,

seg
Es decir, la velocidad de la cinta debera ser de 0,22 m/s aproximadamente para desalojar las cajas
llenas de manera adecuada. Para redondear, y de paso aumentar la velocidad con la que salen, se opté

por 0,25 m/s.

Una vez obtenida la velocidad de la posicionadora, procedemos a realizar los demads célculos
correspondientes para el dimensionamiento de la misma que nos suministra nuestro proveedor de
nuestras cintas, Habasit, el cual al comunicarnos con sus integrantes de la industria nos recomendaron un

tipo de cinta clean drive “CD.M25.S-UA.CB” de poliuretano termoplastico (TPU).
e Fuerza nominal a la traccién (F'N) = 3000 N/m.
e Rango de temperatura de utilizacion =-20 a 80°C

e Peso por metro cuadrado de cinta (mB) = 2.9 kg/m2
e Tipo de empalme: mecanico

Lo importante de esta cinta, es que nos permite adherir gran cantidad de tabiques divisores de
forma simple, permitiendo fabricar una cinta a nuestras necesidades, ademas de ser higiénica, lo cual es

apto para nuestras condiciones.

La siguiente figura nos provee de las dimensiones de la cinta para sus calculos correspondientes:

N

Figura 4.3.6.2: Esquema basico de dimensiones de cintas para el calculo
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Se procede a presentar los calculos necesarios para obtener los parametros de la cinta, los cuales
son similares (exceptuando la seccidon curva) a los de la cinta de recoleccién. Se adjuntard en el anexo una

tabla Excel, junto con los de los demds elementos, para evitar un desarrollo extenso de los mismos:

Fuerza Horizontal: (sin acumulacidén)

Siendo:

e F’p =Fuerza horizontal para mover la carga

e mg =Peso por metro cuadrado de cinta

e mp = Peso por metro cuadrado de bandeja, usando peor condicidn (100 kg/m2) (obtenido del
peso maximo de la bandeja sobre el area mayor de las mismas)

e [, =Longitud entre centros de tambores

* g4 = Coeficiente de rozamiento entre cinta y apoyo

® g =gravedad

F,E = (sz + mp). lO'”g'g

El resultado es expresado en (N/m) debido a que es por ancho de cinta.

Fuerzas admisibles de cinta:

Siendo:

e F,am = fuerza admisible de cinta segun condiciones de funcionamiento.
e F’y =Fuerza nominal a la traccién

e (T = Coef. De temperatura

e (V =Coef de velocidad

Fagm = F'y .CT.CV > F'yg

Flecha del tambor de potencia

Siendo:

e f =flecha generada al eje (flecha maxima que recomienda Habasit: 2,5mm)
e Fw=F's. bo; con F’s = Fuerza horizontal F'; afectada a factor de servicio
e bo =ancho de cinta adoptado

e [g =largotambor

e [E =mddulo de elasticidad del acero inoxidable

e | =inercia de la seccién cuadrad del eje de 60x60

f= 5.Fw.lp>
"~ 384.E.I
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Torque en el pifidn

Siendo:

e F’s = Fuerza horizontal F'y afectada a factor de servicio

e bo = ancho de cinta adoptado

e dp =didmetro primitivo rueda dentada

®  T,am = Maxima tensidén admisible de torsién en acero inoxidable
e dw =didmetro de barra donde calza el pifién

. F’s.bo.d
Torque efectivo - Tg = #
.. Tadm-dwg
Torque admisible > T g gim = 000

El torque admisible debe ser mayor al torque efectivo realizado sobre la cinta, en dicho caso que

esto ocurra, corrobora a torsion.

Célculo de potencia

Siendo:

e P =potencia que demanda el sistema
e F’s =Fuerza horizontal F'; afectada a factor de servicio
e I/ =Velocidad de la cinta

P=Fs.V

Calculo de pandeo de correa en retorno

length of belt sag:

7
T
lc + Ale I\\ f
’j: -

R N

Esquema de parametros para el calculo de pandeo

Siendo:

F’; =tensidn aplicada para el tensado de la cinta

e [c = Longitud existente entre centro y centro de los apoyos.
e mg =Peso por metro cuadrado de cinta.

e g =gravedad

e hc = altura de pandeo

lc2.mg. g lc2.mg. g
Fo=—rtd  pe=—"89
€T T8he T T8,
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Longitud de pandeo

Siendo:

e Alc =longitud de pandeo sin contar la distancia a los puntos de apoyo.
e [c = Longitud existente entre centro y centro de los apoyos.

® hc = altura de pandeo

Ale = 2,66 hc )
= 7 000

Siendo la longitud total, en funcion de la cantidad de separaciones de rodillos de cada uno que
hay.

Longitud total de cinta

Lg = lo+dp.m+ lcn + Alct

Velocidad rotacional del tambor

Siendo:

- w = velocidad rotacional en RPM
-V =Velocidad lineal de la cinta
- dp = didmetro primitivo de la rueda dentada del tambor

V 60

= — % —
dp 2n
2

Los valores que mas van a caracterizar la cinta transportadora son:

TpenNm; Pen kW 6 HP ; w en RPM

Aun hecho los calculos, solicitamos a la empresa que nos provee de las cintas que nos den acceso
a la calculadora de bandas SeleCalc con lo cual podemos chequear que los mismos sean correctos y

asegurarnos que realmente estamos seleccionando la cinta correcta como sus parametros de utilizacién.

Una vez descripto el procedimiento de cdlculo, nos enfocamos en detallar cada una de las partes

gue compone la cinta que se encarga de la posicién de las cajas para sachets.
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Fleje desgaste retorno Cilindro neumatico

Placa apoyo

Soporte
Rodillo retorno
Ruedas dentadas

Fleje desgaste

superior
Moldura plastica

Tope caja

Fleje lateral

Bastidor

Tambor motriz

Porta rodamientos Servomotor

Estructura base

Figura 4.3.6.3: Esquema posicion de componentes
Las medidas correspondientes a cada elemento de fabricacién, se detallardn en los planos

adjuntos, en tanto aquellos elementos que sean estandar, no sera detallado

Para describir cada uno de los elementos que componen la cinta posicionadora de cajas
comenzamos por el fleje de apoyo, el cual es igual al de la cinta de recoleccién de sachets en cuanto a
espesor y material, con sus correspondientes agujeros para posicionar cada elemento y en una Unica tira.
Por encima del fleje anteriormente descripto, se coloca una Moldura pldstica cubriendo el borde superior
el cual se encuentra al alcance de cualquier operario pudiendo generar cortes en alguna de sus

extremidades.

Para continuar con la descripcion de los elementos que componen la cinta, el Tambor motriz o de
cola, que al igual que en el caso de la cinta de recoleccidn, esta constituido por un eje hueco de 40 mm x
40 mm de acero inoxidable AlSI 316. A lo largo de la seccién cuadrada (500 mm) se veran montados cada

una de las ruedas dentadas necesarias para dar el movimiento a la cinta.

El eje tiene un mecanizado en los extremos que le cambia y reduce su seccidn, siendo ahora

redonda de didmetro 30 mm, lo cual nos permite la introduccidn de los rodamientos de bolas SKF-7206
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BE designados y ademas la sujecion del piiidn en el tambor motriz para, mediante la utilizacién de una

cadena, darle la potencia al eje.

Figura 4.3.6.4: Esquema extremo mecanizado del eje
Las ruedas dentadas, en este caso, tienen un didmetro primitivo de 102 mm, una seccion libre
cuadrada en su interior de 40 mm x 40 mm para la introduccién del eje y estan constituidas de material
POM (pldstico). La eleccién estuvo acondicionada por la guia de ingenieria de Habasit adjuntas al proyecto,
colocandose 5 de estos engranajes en el tambor de retorno y 8 en el motriz (Habasit recomienda un
minimo de 5). Segun la misma, ademas del tamafo recomendado, se obtuvo una solucién de sujecion, la
cual se realiza en los engranajes externos siendo innecesarios fijacion de los demas, siendo la misma

provista por la marca Piaz.

Figura 4.3.6.5: Esquema del tambor motriz

Para terminar con la designacién de los elementos que constituyen el tambor, se designé una caja
porta rodamientos de la marca Piaz, nomenclatura 069 de 4 agujeros serie UCF, con entrada para
rodamiento SKF-7206 BE de diametro interno para eje de 30 mm de didmetro. El fijado de estos se realiza
a través de bulones de M10x20 uniéndolos contra uno de los flejes laterales de apoyo de los rodillos y

tambores.
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Figura 4.3.6.6: Esquema de la caja porta rodamientos seleccionada
Otro elemento importante que constituye parte nuestra cinta transportadora son los sistemas de
apoyo superior, para permitir el deslizamiento de la cinta con los sachets por encima, y la otra es el método

de retorno de la cinta seleccionado, que permita mantener el tensado adecuado de la cinta.

Para el sistema de apoyo superior, al igual que en el caso del recolector de sachet, se designé flejes
de desgaste de plastico UHV que son de polietileno ultraligero con bajo coeficiente de friccién. Los flejes
se encuentran descansando sobre bastidores de chapa de 3 mm de espesor de acero inoxidable tipo AlSI
316, teniendo las hendiduras correspondientes para el calce de los flejes de plastico. La separacidén de cada
uno de los flejes sobre el bastidor es de aproximadamente 550 mm y la distancia entre cada uno de estos

bastidores es de 450mm.

Para la fijacidon del bastidor y los flejes se coloca, al igual que en el caso de la primera cinta
transportadora, un perno, el cual en un extremo tiene cabeza cilindrica, funcionando de tope, y en el otro
tiene agujereada una punta de forma paralela a la seccidon para generar un cierre del mismo, siendo

ademas facil de desmontar para posibles modificaciones.

En cuanto al retorno de la cinta, la misma se realiza a través de rodillo de retorno vy flejes de apoyo
por la distancia entre centros de la cinta, ya que, siendo menor a 4 metros, tenemos que utilizar dicha
disposicion. Este rodillo no se encuentra motorizado, solo apoyado sobre los flejes de chapa de la
estructura y permiten, a través del giro libre, el movimiento de la cinta en el momento de vuelta. Ademas,
lo que se buscoé con este sistema, es generar un efecto catenaria en la cinta, para que en todo momento

se mantenga el tensado a partir del peso de la misma, generandose un pandeo de la misma y evitando un
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sistema de tension particular. Para la construccién del mismo necesitamos un Unico cercano al tambor de
cola, y lo adquirimos al proveedor “Piaz”, anteriormente nombrado, de didmetro 50 mm, con material de
cafioy eje de acero inoxidable tipo AlSI 316, en conjunto con sus rodamientos correspondientes, el sistema

de resorte y tapas anti suciedad que provee el mismo.

CARD
TAPK

« RODAMIENTOD

- RESORTE
* EJE

ARAMDELAS
GUARDAPOLVOEXTER KD

Figura 4.3.6.7: Esquema del rodillo de retorno
Por otro lado, los flejes de apoyo se utilizan cercano al tambor motriz, de material plastico UHV,

con una medida de 1350 mm de largo por 40 mm de ancho.

Figura 4.3.6.8: Esquema del fleje de apoyo de retorno

En cuanto al nivel de altura de la cinta, al igual que en la cinta de recoleccién de sachets, se lo
damos a partir de una estructura de 4 patas, las cuales tienen cafio estructural de seccién cuadrada de

40x40x3 mm el cual solventa sin problemas la necesidad de apoyo y rigidez.

Para la traccion de la cinta, se incluyd un servomotor para transmitir la potencia al tambor motriz.
El Servomotor seleccionado, segin los requerimientos del sistema por los calculos anteriormente
realizados, es un SEW BSAF402BCM90L/RH1M/SM50 Servorreductores planetarios PS.F / PS.C +

Servomotores sincronos CM El mismo cuenta con las siguientes caracteristicas importantes:
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- Velocidad nominal del motor: 2000 RPM.

- Velocidad de salida del reductor: 333RPM.
- indice de reduccion: 6.

- Par de salida max: 156 Nm.

Las demas caracteristicas del servomotor pueden ser divisadas en el catdlogo que se adjuntara del

mismo.

En el apartado anterior del servomotor seleccionado para la cinta posicionadora de sachets se
explico la importancia de estos elementos, al igual que sus caracteristicas y como se puede conseguir una

variacion de la velocidad sin la necesidad de un variador de frecuencia.

Figura 4.3.6.9: Esquema del servomotor seleccionado.

El montaje del servomotor se realiza al mismo fleje de chapa de la posicionadora, unido
directamente al eje mediante su eje hueco del cual esta compuesto. Por otro lado, se lo amura mediante

bulones de cabeza hexagonal M8.

La transmision desde el eje hueco del servomotor al eje del tambor motriz, se realiza a través de

una chaveta A8x7x36 seglin norma DIN 6885.

Alumno: PIANETTI, Marcos Dino - TORRENS, Brian José// Original. 74 de 96




PROYECTO FINAL
I S SENIREE I INGENIERIA MECANICA

Figura 4.3.6.10: Esquema del montaje del servomotor seleccionado.

Por ultimo, se hace mencidn sobre el piston posicionador de cajas, que permite movilizarlas a lo
ancho de la cinta para asegurarnos que se encuentre en la posicion adecuada para la introduccién del
posicionador de tabiques y a su vez para el robot cartesiano. El modelo de este es el ADNM-25-A-P-A-
357Z1-135Z2 de la marca Festo, siendo un cilindro multiposicion de dos medidas para las dos cajas
existentes, con movimiento a 35 mm para la caja de 460 mm y 135 mm para la de 360 mm, provocando
que se encuentren en correcta posicidn gracias a ello y al tope de chapa de acero inoxidable AISI 316,

espesor 3 mm, de 600 mm de largo y 150 mm de alto, adosado al fleje de apoyo existente.

Para sujetar el mismo a la cinta se armé una estructura compuesta por cafo estructural de 40x40x2
mm de acero inoxidable AlSI 316, soldado a una chapa de 3 mm del mismo material la cual va montada
sobre la posicionadora y actia de placa unién entre los dos flejes, abullonandose con bulén y tuerca de

M10.

La cinta, por su parte, como se nombré anteriormente es la clean drive “CD.M25.5-UA.CB” de
poliuretano termoplastico (TPU), la cual nos permite unir paredes divisorias para contener ambas cajas
ligadas al encajonamiento. Para salvar la disputa de colocar dos dispositivos contenedores para los dos
anchos de caja, se logro unificar el mismo por 260 mm, con lo cual al proveedor de dicho contenedor se le
solicitara, una Unica medida en su ancho.
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Figura 4.3.6.11: Esquema de los componentes neumaticos posicionadores de cajas.

4.3.7. Posicionador de tabiques
Las cajas, como es de publico conocimiento, son recipientes de cartdon con un Unico objetivo en
este caso: mejorar el transporte de productos (sachets) en una cierta cantidad (20) para que su

comercializacion sea mas sencilla.

Para que los sachets mantengan un orden dentro de dicha caja, se debe introducir tabiques, del
mismo material en este caso, como pared divisoria de estos. En la mayoria de los casos, estos no estan
centrados de manera tal que permitan dividirlos en partes iguales, por lo que se busca automatizar la
correccion de dicha posicidn. El dispositivo fue seleccionado para realizar la introduccién del producto de

a dos cajas a la vez.

Figura 4.3.7.1: Fotografia de la distribucidn de los sachets en caja con el tabique

Basicamente, estd compuesto por una estructura superior de la cual estdn montados unas pinzas
neumaticas radiales, mediante un par placas, que cierran los tabiques de cartén. Esta estructura estd

montada sobre un fleje de chapa que permite su movimiento hacia arriba y abajo para la entrada y salida
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J/ utn % santare ]

de dichas placas posicionadoras. El movimiento ascendente o descendente se logra mediante un cilindro

neumatico.

En el caso de la verificacidn de la resistencia de las partes comprometidas de dicho posicionador
de tabiques, se realizaron analisis estaticos mediante el uso del programa de disefio solidworks. Se

realizaron informes en donde se deja constatado los resultados positivos de dichos analisis.

von Mises (kgf/cmA2) ]
. ] L4 1.022¢+(0) URES fmm|
6.730e+02
1.052¢+00

l Q63e.D1

- 8757e01

£.169e+02
_ 5.608e+02
. 5.047e+02
. 4487e+02 SRIE- 08
. 3.926e+02 - 7014e-01
| 3.365e+02 - 6137e-01
L 2804e+02 | 5260001
| 2.243e+02 | 4332001
| 1.683e+02

1.122e+02
5.611e+01
3.068e-02

w—p Limite eldstico: 1.758e+03

- 350701

- 263001

B 175500
875702
1000e-30

Figura 4.3.7.2: Esquema analisis solidworks

Por otro lado, en cuanto a la velocidad, el tiempo con la cual va a tener que él posicionador soltar
el tabique de las cajas llenas, retirar la plataforma mediante el cilindro, es el mismo tiempo que le tomaria
en descender la plataforma y activar los posicionadores neumaticos para posicionar los tabiques de las
nuevas cajas. Este, si nos vemos referenciados por el que tuvimos en cuenta en el posicionador de cajas,

es de alrededor de 2 segundos, acompafando el movimiento del brazo cartesiano.

0,250m m

Velocidadposicionapora pe TABIQUES = 25 = 0:125@

Es decir, dentro de los 2 segundos anteriormente descriptos debemos soltar el tabique con el
actuador neumadtico y elevar aproximadamente, en el peor de los casos con la caja mas alta (caja de sachet
de 1kg), serd de 250 mm, lo cual nos demandaria una velocidad de alrededor de 0,12 a 0,15 m/s. Esta

velocidad debe ser suplida por el cilindro multiposicion.
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Figura 4.3.7.3: Esquema del posicionador de tabiques.

Antes de introducirnos hablar sobre cada elemento que compone este conjunto, es importante
aclarar cdmo se solventa el problema de la existencia de dos alturas de cajas distintas, 255 mm para la
de 1 kgy 175 mm para la de %" (385 mm y 305 mm correspondientemente si contamos la altura de la

solapa). Logramos solventar dicho inconveniente con un cilindro neumatico multi posicion.

Este cilindro nos provee de dos alturas diferentes, partiendo del punto 0 mm, que es cuando estd
en la posicidn mas baja, podemos elevarlo hasta 250 mm con lo cual nos permitiria la entrada de la caja
de menor altura, con lo que posteriormente desciende hasta la posicién cero de recorrido permitiendo

entrar en dicha caja y accionar el sistema para centrar los tabiques.

De igual forma que la anterior descripta, se desplaza el pistdn hasta los 250 mm para la entrada
de la caja de sachets de 1 kg, y baja hasta la posicion de 80 mm para poder posicionar correctamente los

tabiques.
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Figura 4.3.7.4: Esquema de desplazamiento de plataforma

Para describir cada una de las partes que compone el posicionador, lo dividiremos en dos partes,

la plataforma sobre la que descansan los posicionadores neumaticos y la estructura soporte.

En la plataforma nos encontramos con las Pinzas neumdticas radiales, el cual consta de un embolo
de seccién cuadrada el cual, al introducirse aire a presidn, provoca el movimiento rotacional de dos placas
(459 cada una de ellas). El material con el que estan hecho es de acero inoxidable AISI 316 con placas de
acrilico para el posicionado de los tabiques, y se le realiza un soporte en L para adosar cada actuador a la

plataforma superior mediante bulones M5.
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Figura 4.3.7.5: Esquema placas de cierre en las pinzas neumaticas

Para la colocacion de estos actuadores, se armo una plataforma de chapa de acero inoxidable AlSI
316 de 3 mm de espesor debido a la baja relacion de peso/resistencia que tiene a comparacion, por
ejemplo, del aluminio, siendo este ultimo mas liviano en cuanto a las mismas dimensiones, pero
necesitaria mayores espesores y refuerzos para resistir la carga del peso de la plataforma. Esta constituida
en dos partes, debido a que debe permitir el cambio de cajas de 360 mm de ancho a 460 mm, lo cual lo

logra mediante correderas estdandar adosadas en sus dos extremos.

Figura 4.3.7.6: Esquema plataforma Figura 4.3.7.7: Esquema corredera
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Y para evitar que se genere una flexion inaceptable en los extremos donde queda en voladizo, se

agregaron refuerzos perpendiculares de la misma chapa para evitar dicho inconveniente.

Figura 4.3.7.8: Esquema refuerzos perpendiculares

Al igual que la plataforma, que una de sus partes se desplaza 100 mm para el cambio de seccién
entre caja y caja, las pinzas neumaticas del medio deben movilizarse la mitad de dicho recorrido para
solventar la necesidad de posicionar los tabiques. Esto lo logramos mediante un sistema de correderas
superior, de menor proporcion que el utilizado anteriormente, y para fijarlo, se coloca unos cierres
mediante encastres tipo boton, compuesto por un resorte interno que se tira hacia arriba para soltar el
anclaje, se lo mueve a lo largo de la corredera y se lo suelta en el otro punto, provocando que dicho resorte

accione y lo posicione en su lugar.

Figura 4.3.7.9: Esquema corredera y encastre

Una vez descripta la plataforma nos enfocamos en introducir los elementos de la estructura
soporte. Estd compuesto de dos flejes de chapa de acero inoxidable AISI 316 de 4 mm de espesor con

forma de C.
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Figura 4.3.7.10: Esquema perfil C superior Figura 4.3.7.11: Esquema perfil C inferior

La inferior, que esta unida mediante bulones M8 a la base de cafio estructural (proximamente se
describird) es donde se amuran los rodamientos lineales a bolas de ':”, permitiendo el movimiento
ascendente y descendente, y el cilindro neumdtico multiposicion seleccionado, ADNM-40-A-P-A-80Z71-
25072, para poder subir y bajar la estructura superior para que entre y salga de las cajas el posicionador
de tabiques. El fleje superior estara unido pistdn del cilindro eléctrico (con un pasador de didmetro 12
mm), a la contracara de las guias longitudinales (con bulén M4) y a la plataforma (con bulén M10). Se le
suelda una seccién de cafio estructural igual a los anteriormente nombrados, entre las caras libres del fleje

con forma de C, para darle mas rigidez a la estructura.

Figura 4.3.7.12: Esquema rodamiento lineal Figura 4.3.7.13: Esquema cilindro multiposicion
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Perfil refuerzo Cilindro neumatico

Rodamientos

Guias rodamientos lineales

Flejes de chapa

Figura 4.3.7.14: Esquema componentes estructura soporte

Por ultimo, se disefia una base de cafio estructural de 40x40x2 mm, de acero inoxidable AISI 316

para darle la altura correspondiente al equipo y permitir un buen asentamiento del mismo.

Figura 4.3.7.15: Esquema de la base estructural
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4.3.8. Cama de rodillos de depdsito

En la siguiente figura se puede evidenciar un esquema de la cama de rodillos disefiada:

Pt %

£

Figura 4.3.9.1: Esquema de la cama de rodillos no motorizada

Se disefio con el objetivo de captar las cajas una vez llenas, las cuales se despiden de la cinta
posicionadora de cajas, una vez completadas, para la entrada de nuevas cajas para su posterior llenado.
Esto le permite al trabajador administrar de hasta 4 cajas consecutivas en un lapso de tiempo de hasta 160

segundos sin confrontaciones entre ellas.

Se lo disefio debido a que muchas veces ocurre que el operario se ve ligado a enfocar su atencién
en un breve lapso de tiempo en algo que no incumba la linea de produccion, provocando que tenga que
despedir con urgencia las cajas una vez que vuelve a su posicién, brinddndole una holgura mayor de

tiempo.

No se manifestaron cdlculos debido a que la misma se hace por gravedad para el desplazamiento
de las cajas y, ademas, como se encuentran en juego hasta 4 cajas a la vez, es decir 80 kg, consideramos
gue no es una carga significante como para un andlisis de resistencia por la cantidad de rodillos que

contiene y la rigidez que posee.
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Rodillos no motorizados

Fleje lateral

Tope

Base estructural

Figura 4.3.9.2: Componentes cama de rodillos

Al igual que en los anteriores equipos, la cama de rodillos se encuentra compuesta por una Base
Estructural la cual sirve de apoyo de todo el conjunto, teniendo una parte descansando contra el piso de
la sala y la otra contra en un skid disefiado que préximamente se desarrollara. Esta constituida por cafio

estructural cuadrado de 40x40x2 mm de acero inoxidable AlSI 316.

Unido a dicha estructura se encuentran los Flejes Laterales constituidos de chapa de acero
inoxidable AISI 316 de 3 mm con sus agujeros correspondientes para descansar cada uno de los rodillos,

con su inclinacidén caracteristica, asi como la base y el tope.

Por otro lado, esta constituido por 12 Rodillos de acero inoxidable que nos provee la marca Piaz,
teniendo un didmetro de 50 mm, permitiendo su libre giro a partir de sus rodamientos como

anteriormente se plasmoé en los casos previos.

Y, se agrego un Tope, también constituido de chapa de acero inoxidable de 3 mm, la cual sirve para
evitar que las cajas llenas continten desplazandose por gravedad, unido al fleje lateral mediante bulones

de M8 para su correspondiente fijacion.
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4.3.9. Skid de cinco elementos
Consta de una estructura sobre la cual se montan los cinco siguientes dispositivos nombrados

anteriormente:

- Posicionador de sachets

- Robot cartesiano

- Posicionador de cajas

- Posicionador de tabiques.

- Cama de rodillos de depésito.

La razén fundamental por lo que se realizé dicho dispositivo fue para generar un entorno cerrado
con lo cual ninguna persona ajena a la linea de produccion pueda manipular alguno de los elementos sin

la aprobacién del encargado de sector.

Figura 4.3.8.1: Esquema del skid con los conjuntos armados
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En el analisis de resistencia no se tuvo en cuenta debido a la rigidez que se le brindo a la estructura,
como asi también debido a que le es imperceptible los movimientos que tiene cada cinta y posicionadora

ya que no se ven magnificados en la misma.

Se trata de una estructura de caio estructural 40x40x3 mm de acero inoxidable AISI 316, con unas
dimensiones de 2630 mm por 1930 mm y 1840 mm de altura. Este elemento nos permitira disponer de la
altura necesaria de cada elemento, como asi también adosar paneles de acrilico contra dicha estructura
de forma fija, o mediante bisagras que permitan la apertura o cierre de dichos paneles, ya que muchas
veces se debe realizar tareas que consta desde el mantenimiento de alguno de los equipos, como asi

también de la modificacion de alguna variable en caso de necesitarlo.

Figura 4.3.8.2: Esquema del skid

4.3.10. Tablero de control
En la siguiente figura se busca ilustrar un tablero de control convencional para suplir la necesidad

de un habitaculo para los controles del sistema:

Alumno: PIANETTI, Marcos Dino - TORRENS, Brian José// Original. 87 de 96



PROYECTO FINAL
I S SENIREE I INGENIERIA MECANICA

Figura 4.3.10.1: Esquema del tablero de control

El objetivo de colocar un tablero de control se fundamenta en la necesidad de concentrar todos los
dispositivos que generan el comando y reciben sefales de cada uno de los elementos que compone el

sistema, ademas de la correspondiente distribucidn de la potencia.

Al tener en existencia uno de estos, adosado en este caso al skid de cinco elementos con facil
acceso y a una altura adecuada, el operario puede actuar sobre el sistema accediendo a dicho panel y

generando los cambios correspondientes que deba realizar.

Este gabinete se encuentra constituido de chapa de acero inoxidable de aproximadamente 400

mm x 300 mm de dimensiones (16” x 12”).

4.4. Materiales y sus razones
Como anteriormente se menciong, se eligid, en su gran mayoria, el acero inoxidable como material
principal para la constitucion de los elementos de cada uno de las maquinas que integran el sistema

presentado.

Ahora, la pregunta que mads de uno se haria, al leer este informe, es éporqué se eligié el acero

inoxidable AISI 316 y no otro, como ser el 304, que tiene propiedades similares?
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Todos los aceros tienen la misma composicion basica de hierro y carbono, pero el acero inoxidable
también contiene una buena dosis de cromo-la aleacion que le da al acero inoxidable su famosa resistencia
a la corrosion. El acero inoxidable debe contener por lo menos 10,5 por ciento de cromo. Dependiendo

del grado, puede contener niveles de cromo mucho mas altos e ingredientes adicionales de aleacidn.

Los grados de acero inoxidable mds comunes son el 304 y el 316. La diferencia clave es la adicién
de molibdeno, una aleacién que mejora drasticamente la resistencia a la corrosién, especialmente para
los ambientes mas salinos o expuestos al cloruro. El acero inoxidable 316 contiene molibdeno, pero el 304

no.

El acero inoxidable 304 es la forma mds comun de acero inoxidable usada en el mundo, en gran
medida debido a su excelente resistencia a la corrosidn y a su valor. Este contiene entre 16 y 24 porciento
de cromo y hasta 35 por ciento de niquel, como también pequefias cantidades de carbén y manganeso.
Este puede resistir la corrosion de los acidos mas oxidantes. Esa durabilidad hace al 304 facil de desinfectar
y por lo tanto ideal para aplicaciones de cocina y alimentos. Tiene una debilidad: es susceptible a Ia
corrosioén por soluciones de cloruro, o por ambientes salinos como la costa. Los iones de cloruro pueden
crear areas localizadas de corrosién, llamadas “picaduras”, las cuales pueden expandirse por debajo de las

barreras protectoras de cromo.
Los usos mas comunes son:

Tanques de almacenamiento

Elementos de fijacidn y acabado (tornillos, tuercas, pernos, placas, manijas)

Ollas y sartenes

Lavabos residenciales y partes de fregadero

Herrajes arquitectonicos / decorativos para interiores (paneles, esculturas, apliques)

Tubo de equipo

DN N N N N N

Electrodomeésticos residenciales

En cambio, el grado 316 es la segunda forma mas comun de acero inoxidable. Este tiene casi las
mismas propiedades fisicas y mecanicas que el acero inoxidable 304 y contiene un material de
composicidn similar. La diferencia clave es que el 316 incorpora cerca de 2 a 3 por ciento de molibdeno.
La adicion incrementa la resistencia a la corrosion, particularmente contra cloruros y otros solventes
industriales. Es usado cominmente en muchas aplicaciones industriales que incluyen procesos quimicos
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y también ambientes altamente salinos como las regiones costales y areas exteriores donde las sales de
deshielo son comunes. Debido a sus cualidades no reactivas, el acero inoxidable 316 también se usa en la

fabricacién de instrumentos médico quirurgicos.
Los usos mas comunes son:

Fabricacién farmacéutica

Fabricacidn de productos quimicos

Transporte industrial y quimico

Recipientes a presién

Cisternas y tuberias para aplicaciones quimicas
Equipo médico

Muebles para exteriores

Cocinas comerciales

Produccion y procesamiento de alimentos

AN N N NN U N U NN

Electrodomésticos comerciales

Concluimos, tras lo plasmado anteriormente, que, para nuestro caso, en el cual nos vemos ligados

a la produccién y procesamiento de alimentos, optamos por la aplicacién del acero inoxidable AISI 316.

Mas alld de ello, como los componentes que estan constituidos de dicho material no se encuentran
en contacto con el producto alimenticio, en algunas situaciones, por ejemplo, si el cliente lo desea,
podemos sustituirlo por el AlISI 304, el cual, como bien se sabe, es un poco mdas econdmico, con lo que se

puede ahorrar una suma de dinero a la hora de adquirirlo.
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5. ANALISIS DEL IMPACTO SOCIAL 'Y ECONOMICO EN LA EMPRESA
5.1. Impacto social y econémico

En la actualidad, el trabajo dentro de la sala de envasado no es la mejor en cuanto a su situacién
ergondmica, fue por ello que se encargd este proyecto. Otro punto a destacar es que es una tarea muy
repetitiva en lapsos muy cortos de tiempo, demandado por la cantidad de sachets que salen del
dosificador y la necesidad de chequear, cada cierta cantidad de estos productos, el peso del mismo antes

de introducirlo en la caja para su posterior transporte.

Si uno verifica en detalle las diferentes partes del disefio seleccionado a poner en practica, el Unico
punto a tener en consideracién en cuanto altura éptima para el desarrollo del trabajo del encargado de la
linea es en la cinta posicionadora de cajas / cama de rodillos de depésito. Dicha medida debe permitir al
trabajador poder manipular esos 20 kg que pesa cada caja a una altura adecuada, alrededor de 80 cm, y
pegada contra el cuerpo. En la siguiente figura se puede evidenciar los pesos maximos que puede cargar

una persona promedio en una jornada de trabajo:

Abura da la cabeza

Aura dot hombey

Allura del codo

Altura do iog nudiios

Alura da moda plama

/
7
s

Figura 5.1.1: Esquema de los pesos segun posicion de agarre

Ademas, se verifica que tenemos un par de cajas cada 80 segundos aproximadamente, lo cual nos
da la pauta que el movimiento no es repetitivo en cortos lapsos de tiempo, disminuyendo la necesidad de
hacerlo de forma rapida para evitar que se agolpen sachets como lo es ahora que no se tiene este sistema

implementado. Ademas, la mesa de depdsito nos permite acumular algunas cajas en caso que le salga de
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improvisto alguna situacion al operario que provoque que se distraiga por un instante, por ende, no tiene

necesidad de sacar las cajas con urgencia.

En cuanto al impacto econdmico, debemos aclarar que el mismo no lo realizamos para generar
dinero, sino que se produce para realizar una inversidn en el sector. El dispositivo disefiado y presentado
no le va a permitir al duefio de la empresa una retribucién econémica de forma directa luego de ser

instalada en la fabrica como lo seria una central de generacidn eléctrica, ya que ese no es el objetivo.

Algunos puntos del sistema que inciden de forma indirecta en el impacto econdmico para la
empresa, son a futuro. Podemos nombrar, en primera instancia, el pesaje dindmico de sachets, sin El, se
deberian pesar uno por uno los mismos, generando una perdida excesiva de tiempo, y si realizamos una
prueba cada cierta cantidad de productos, podemos equivocarnos por 200 gramos en uno de los
contenidos de estos provocando un mal estar en los clientes, que proximo a ello no preferiran elegir la
marca, o bien que nos realicen una denuncia en defensa al consumidor. En segundo plano, tenemos el

ahorro de la necesidad de trabajadores en el drea, como se aclarara en el punto siguiente.

Otro punto, ademads del anteriormente planteado, es el de la productividad. Al instalar este sistema
se busca aumentar la capacidad de produccién que se tiene por dia en la empresa, provocando una
disminucion en el costo de los sachets con lo que mejora el precio final con el cual se le provee al

consumidor los mismos, pudiendo competir mejor con la competencia.

5.2. Viabilidad econémica del proyecto
A través de reiteradas consultas y andlisis de presupuestos que tienen, o tuvieron, proyectos
similares, con expertos involucrados en el tema, se realizé un relevamiento del costo que podria tener un

sistema como bien fue desarrollado en el presente informe.

No se realizo un detalle minucioso, identificando el costo de cada una de las partes, como asi
tampoco la cantidad de mano de obra que demandaria. Se tuvo en cuenta casos similares donde se cotizo
equipos de las mismas caracteristicas, y se elimino un 30% del presupuesto que implicaria la comisién de

ventas y la ingenieria del proyecto. Los valores estimativos son representados de la siguiente manera:

v Skid de cinco elementos (incluyendo dichos componentes) > USS 50.000
v Sistema chequeador estatico (Oferta de Easy Weigth) > USS 8.230
v’ Cinta recoleccién sachets con tobogan rodillos (USS 1350 el metro) - USS 5.400
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Por ende, un estimativo del total del valor del sistema instalado, sin contar lo anteriormente

mencionado, es de alrededor de USS 63.630 el precio final.

Si quisiéramos hacer un calculo rapido de cual es el tiempo en que se amortizaria dicha inversion,
ademas de tener en cuenta una mayor productividad, un mejor orden y ademas una dosificacion correcta
de la cantidad de grasa en el sachet, debemos tener presente que se dejara exento uno o dos trabajadores

de la sala de produccion.

Dicha situacion generaria que no se tenga en cuenta la presencia de algunos operarios, si seria el
caso que se coloca dicha solucidn en una planta nueva de generacién de sachets, como también que se
reacomodarian dichos trabajadores en otro sector, permitiendo que no sea necesario adquirir nuevos

ingresantes. Cualquiera fuera el caso, es un ahorro para la empresa.

Si uno considera que se tiene un ahorro de sueldos, a $70.000 pesos cada uno debido a que es lo
que invierte en un sueldo basico una empresa por trabajador, podria interpretar que evita desembolsar
unos $100.000 por mes, para obtener un promedio entre uno o dos trabajadores que deja de necesitar el

sector.

Es decir, haciendo célculos rapidos, en un tiempo de 96 meses, o bien 8 afios, quedaria solventada

la inversidn inicial solicitada para la puesta del sistema propuesto.

5.3.  Normativas involucradas
En cuanto a la normativa y aspectos legales que intervienen en el desarrollo de este sistema de
transporte, pesaje y encajonamiento, como este proyecto se trata de un equipamiento para la industria
alimenticia, el mismo debe responder al CODIGO ALIMENTARIO ARGENTINO, Capitulo IV (Utensilios,

Recipientes, Envases, Aparatos y Accesorios).

En este cddigo se especificaran, por ejemplo, aquellos materiales habilitados para la fabricacidn de

aparatos mecanicos que entren en contacto con productos alimenticios, entre otras especificaciones.
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6. CONCLUSIONES

Tras el extenso y minucioso analisis anteriormente desarrollado del sistema propuesto para darle
solucidn a una problematica existente dentro de la empresa empaquetadora de sachets de grasas bovina
y porcina, llegamos a la conclusién que es totalmente viable poner en practica nuestra oferta y esperar

resultados positivos del integro que se nos presenta.

Uno no tiene que tomar la decision de implementar este sistema de transporte, pasaje y
encajonado de sus productos esperando que los mismos provean de una retribucion econémica de forma
directa tras ser colocado. Lo que se debe entender es que la misma es realmente una inversidon que, desde
el punto de vista de la planta, mejora la produccién de los sachets ya que al ser automatico no depende
del entusiasmo y energias que tenga el/los trabajadores durante la jornada laborar, permitiendo un flujo

constante y sin interrupciones de la linea.

Por otro lado, nos prevé de futuros inconvenientes, brindando un producto a los compradores de
buena calidad, con el trato adecuado que se le debe dar para que les llegue en dptimas condiciones, v,
ademas de ello, evita que los sachets se encuentren fuera del rango establecido de peso, que podria
provocar un mal estar en el cliente debido a que no corrobora con lo establecido, o bien que excede el

mismo y provoca pérdidas en la empresa por comercializarlo de manera indebida.

Mas alla de ello, lo fundamental repercute en el trabajador. Al imponer este sistema logramos el
cuidado correspondiente para las personas involucradas en la linea de envasado, evitando trabajos
repetitivos y mal dispuestos ergondmicamente, lo cual conlleva a fatiga muscular y posibles problemas a
futuro en la salud de ellos. Con esto logramos contrarrestar todo lo anteriormente nombrado, solicitando
su esfuerzo Unicamente en el control de esta linea y en el paletizado de las cajas terminadas, mediante un

plan de trabajo adecuado, para su comercializacién.

Consideramos que este sistema propuesto es facilmente adaptable ante cualquier necesidad que
se presente a futuro en dicha linea, siempre y cuando se realice un estudio en profundidad si los elementos

de cada componente son capaces de permitir dicho cambio.

Por todo lo mencionado anteriormente, nos vemos en condiciones de asegurar que el proyecto es

factible, desde el punto de vista econdmico, social y técnico.
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8. ANEXOS

1- PLANOS DEL SISTEMA DISENADO

En cuanto a la planimetria del proyecto, la misma se realizara segin Norma IRAM. Su codificacidn

serd una combinacion alfanumérica la cual se explicara a continuacién:
Ej: A-01-01

v’ Letra: Hace mencién al conjunto.

v Primer par de nimeros: Hace mencién al nimero de subconjunto si lo tuviera.

v Segundo par de nimeros: Hace mencién al nimero de pieza.

2- LISTA DE TABLAS EXCEL, CALCULOS e INFORME DE SOLIDWORKS

3- LISTA DE CATALOGOS

4- COTIZACION: SISTEMA CHEQUEADOR ESTATICO
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Proyecto: Desarrollo de sistema automatico de encajado para sachet de grasa bovina y porcina
Comitente Rene H. Ursella E Hijos S.R.L.
Disefiadores PIANETTI, Marcos Dino y TORRENS, Brian José
Director Ing. BENZI, Sebastian
N° Plano Pieza/Sub conjunto/Conjunto Tipo de plano Observaciones
Sistema automatico de transporte y encajado
AA-00-00 |Sistema aut. de transporte y encajado | Conjunto -
Tobogan curvo de rodillo
A-00-00 |Tobogan cuervo de rodillos Conjunto -
A-01-00 |[Fleje interior Constructivo Con archivo .dwg
A-01-01 |Fleje exterior Constructivo Con archivo .dwg
A-01-02 [Rodillo Constructivo -
Cinta de recoleccion
B-00-00 [Cinta transportadora de recoleccidn Conjunto -
B-01-00 |Base Constructivo -
B-01-01 [Base p/motoreductor Constructivo Con archivo .dwg
B-01-02 |Fleje recto Constructivo Con archivo .dwg
B-01-03 [Fleje curvo interno Constructivo Con archivo .dwg
B-01-04 [Fleje curvo externo Constructivo Con archivo .dwg
B-01-05 [Bastidor p/ guia de deslizamiento Constructivo Con archivo .dwg
B-02-00 |Eje Sub. Conjunto -
B-02-01 [Extremo de eje simple Constructivo -
B-02-02 |Extremo de eje transmision Constructivo -
Posicionador de sachet
C-00-00 |Posicionador de sachet Conjunto -
C-01-00 |Estructura base Constructivo -
C-01-01 |Flejes laterales Constructivo Con archivo .dwg
C-01-02 |Fleje transversal Constructivo Con archivo .dwg
C-01-03 |Placa de deslizamiento Constructivo -
C-01-04 |Eje conducido externo Constructivo -
C-01-05 |Eje conductor externo Constructivo -
C-01-06 |Eje conducido interno Constructivo -
C-01-07 |Eje conductor interno Constructivo -
C-02-00 |Separador Subconjunto -
C-03-00 |Tensor Subconjunto -
C-03-01 |Bastidor de tensor Constructivo -
C-03-02 |Tope de tensor Constructivo -
Posicionador de cajas
D-00-00 |Cinta posicionadora de cajas Conjunto -
D-01-00 |Estructura base Constructivo -




D-01-01 |Flejes laterales Constructivo Con archivo .dwg
D-01-02 |Flejes transversales Constructivo Con archivo .dwg
D-01-03 |Tope de caja Constructivo Con archivo .dwg
D-01-04 |Base cilindro neumatico Constructivo Con archivo .dwg
D-02-00 |Eje Subconjunto -
D-02-01 |Extremo de eje simple Constructivo -
D-02-02 |Extremo de eje transmision Constructivo -
Posicionador de tab
E-00-00 |Sistema posicionador de tabique Conjunto -
E-01-00 |[Estructura base Constructivo -
E-01-01 |Soporte cilindro Constructivo Con archivo .dwg
E-01-02 [Horquilla de soporte Constructivo Con archivo .dwg
E-01-03 |Travesaio de refuerzo Constructivo Con archivo .dwg
E-01-04 [Soporte de actuadores A Constructivo Con archivo .dwg
E-01-05 |Soporte de actuadores B Constructivo Con archivo .dwg
E-01-06 [Soporte de pinza Constructivo Con archivo .dwg
E-01-07 |Soporte de pinza lateral Constructivo Con archivo .dwg
E-01-08 |[Soporte de pinzas central Constructivo Con archivo .dwg
Cabina automatizada
F-00-00 Cabina automatizada Conjunto -
F-01-00 Skid - Jaula Constructivo -
Cama de rodillos no motorizada
G-00-00 Cama de rodillos no motorizada Conjunto -
G-01-00 Tope de caja Constructivo Con archivo .dwg
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47170,00

Vista isométrica
Esc. 1:35

Vista superior de sala de envasado empresa

Rene H. Ursella E Hijos S.R.L.

Esc. 1:100
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INHINT

xLas alfuras de transporte de los productos rondan entre los 600mm
y 850mm con posibilidad de regqulacion

xLas dimensiones totales pueden modificarse seqin el chequeador
dinamico de peso

5 1 Chequeador dinamico de _ _
peso
L 1 Cabina automatizada F-00-00 - -
3 2 Tobogan curvo de rodillos| A-00-00 - -
’ 1 Cinfa fran;p. de B-00-00 _ _
recoleccion
1 2 Envasadora de sachet - - -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones | Proyectd 20/5/2021 | Pianetti M. | prof:
Dibujo 20/5/2021 | Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén UTN ¥ SANTA FE
Revisé Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnolégica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion Comitente: Ursella E Hijos S.R.L.
1:50 Sistema automatico de |Canfidad: 1
6@ transporte y encajado [wafernal
Formato Nimero de plano

A3

AA-00-00




181,20

Rodillo A-00-02 | AISI 316L
Fleje interior A-00-00 | AISI 316L
1 Fleje exterior A-00-01 | AISI 316L
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones | Proyectd | 13/05/2021 Prof:
Dibujo 13/05/2021] Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l

Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:5 Cantidad: 2
g@ Tobogan curvo de rodillos ["ateri
Formato Nimero de plano

AL

A-00-00




33,40

491,80
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225,00

v,

\HACIA ARRIBA 90° R 3 \’r=2

Observaciones

Proyectd 13/05/2021 Prof: -
Dibujo 13/05/2021|Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién Conjunto: Tobogan de rodillos

1:5 o . Cantidad: 2

Fleje interior

‘6@ Material: AISI 316L
Formato Ndmero de plano

AL

A-01-00




119,30

,

225,00

Observaciones

Eliminar
todos los
canfos vivos

13/05/2021

Proyecto Prof: -
Dibujo 13/05/2021| Torrens B. | ng. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion Conjunto: Tobogan de rodillos

1:5 Cantidad: 2

Fleje exterior

‘6@ Material: AISI 316L
Formato Ndmero de plano

AL

A-01-01




1,50

172,00

186,00

/Ra 0,5

DETALLE A
ESCALA 1:1
|
&
@ 1,00 %D
10,00
(15,00
Observaciones | Proyectd | 13/05/2021 Prof: l
Tolerancias Dibujo 13/05/2021| Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén
generales Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
segiin IRAM Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
ISO 2768: "m Escala Denominacion Conjunto: Tobogan de rodillos
Eliminar todos 1:2 Cantidad: 40

los cantos vivos

R,

Formato

AL

Rodillo

Material: AISI 316L

Nimero de plano
A-01-02
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CINTA MODULAR
M2540 HABASIT

29 6 Soporte fleje de apoyo _ AlSI 316 _
reforno
21 1 Fleje apoyo reforno - PE Marca HABASIT
externo
20 1 Fleje apoyo retorno - PE Marca HABASIT
19 1 Motoreductor R27DRN7#1ML - Marca SEW
18 1 Cubrecadena - AISI 316 -
17 2 Pinon 1/2" N19 - AC -
16 2 Perfil de desgaste lateral - PE Marca HABASIT
15 3 Rodillo Piaz 50mm - - Marca PIAZ
14 1 Fleje curvo externo B-01-04 AISI 316 -
13 1 Fleje curvo interno B-01-03 AISI 316 -
12 5 Fleje de desgaste curvo - PE Marca HABASIT
11 L Fleje de desgaste - PE Marca HABASIT
0 | 10 Bastidor guias de B-01-05 | AISI 316 _
deslizamiento
9 b Rodamiendo SKF - 6304 - - -
8 1 Porfaroda_mlenfo Piaz _ _ Codigo 068
abierto
1 3 Portarodamiento Piaz - - Codigo 068
6 1 Eje conducido B-02-00 - Subconjunto
5 1 Eje conductor B-02-00 - Subconjunto
L 1 Fleje recto B-01-02 AISI 316 -
3 1 Base motorreducto B-01-01 AISI 316 -
2 12 Pie de altura regulable - AISI 316 -
1 2 Base B-01-00 AISI 316 -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyecté |17/5/2021 |Pianetti M. | p¢. !
Dibujé 17/5/2021 |Torrens B. | ng Monti Enzo Rubén /
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:50 . Canfidad: 1
Cinta fransportadora de
s Material: --
Jﬂ@ recoleccion
Formato Nimero de plano
A3 B-00-00




340,00

556,25

275,00

944,00

420,00

Se sueldan &4
tapas de 2mm

Se sueldan & fapas con
regulacion

Chapa soldada

Chapa soldada

50,00

25,00

Tapas con requlacion

< Esc. 1:2 S P Esc. 1:2
N =
O S -/;%\ t=5
/a\j\ 1-=3 S ’60
|
X 7
/\G;) >
O ol £ |2
—— r~
oo | 7
N /
M12x1,5
18,00 86,00 — -
37,00
B 120,00 - - —-
o
0
()
J
Observaciones |Proyectd  [13/05/2021) Pianetti M. | prof. f
Elimi fod Dibujd 13/05/2021| Torrens B. | Ing. Monti Enzo Rubén /
lolsfmcnaar:fog 95 [Revisé Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:10 Cantidad: 2
6@ Base Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
A3 B-01-00




555,00

Se sueldan &
tapas de 2mm

Soporte
motoreductor
soldado

Se sueldan & fapas
para regulacion

Cano estructural 40x40x2

° °
Chapa soldada 1

641,00

121,00

A |
Tapa para r£qulacion

Esc. 1:2

37,00

MI@

M12x1,5

Chapa soldada 1
Esc. 1:2

50,00

Observaciones

Eliminar todos
los cantos
Vivos

| I N ‘/
o
<. 17,00 86,00
LN — —
™
— B 120,00 -
Soporte motoreductor soldado
Esc. 1.5
|
3| <@
t=3 N 3
O ~
A
|
\ o
m~
N |
|
130,00 53,00
B 409,60 -
Proyecfé 13/05/2021 Prof: .
Dibujo 13/05/2021| Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén UTN X SANTAFE §
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:10 Canfidad: 1
Base motorreducto
6@ Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano
A3 B-01-01
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Observaciones |Proyectd | 13/05/2021 Prof: l WP oANTh FE l
Dibujo 13/05/2021Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén X5

Eliminar todos

los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala

Denominacién

1:10 Cantidad: 2
Fleje recto

6@ Material: AISI 316

*Se cortan un fleje para el lado izquierdo y uno para el derecho Formato NGmero de plano

A3 B-01-02




A3

° : ‘ : te| S
. D o o o o . o
° ° i ° ° LN
A o ° -
|
B 1588,26 _
B 2346,51 _
Q
c)Q\Q
S\S
Observaciones | Proyectd 13/05/2021 Prof: l,
Dibujo 13/05/2021{Torrens B. | ng. Monti Enzo Rubén WIS
Eliminar todos | Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
wsoganfos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:10 Canfidad: 1
Fl’eJe curvo Material: AISI 316
Interno
Formato Ndmero de plano

B-01-03




N

150,00

‘ $ H H S o
[ o [ [
‘ e : ° : L 4
1848,22 B
2866,44 -
QN
QS'\%\

13/05/2021

Prof:

13/05/2021 Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén

Ing. Benzi Sebastian

Ing. Bertoli Pablo

l UTN ¥ SANTH FE i

Universidad Tecnolégica Nacional
Facultad Regional Santa Fe

Observaciones | Proyectd
- Dibujo
Eliminar fodos —
los cantos Reviso
vivos Aprobo
Escala
1:10
Formato
A3

Denominacién

Fleje curvo

Externo

Cantidad: 1

Material: AISI 316

Ndmero de plano

B-01-04




HACIA ARRIBA 90°

R 3

s/ | el
2 | O
o= \HACIA ARRIBA 80° R 3
|
1
129,40
T 1

32,00

|

/HACIA ARRIBA 90° R 3

/) ©

1 i
125,000 67,00
B 328,00 _
Observaciones |Proyectd | 13/05/2021 Prof: l
o Dibujo 13/05/2021Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén WIS
Egng;;;gdos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:2 . . Cantidad: 10
Bastidor guias de
: . Material: AISI 316
o) deslizamiento
Formato Ndmero de plano

A3

B-01-05




20

@ 25,00

ST
S T
S T
S T

75,00 303,00 47,10

42510

*El eje conductor posee 1 extremo de eje simple y un extremo de eje ftransmision
*El eje conducido posee 2 extremos de eje simple

6 1 Prisionero - AISI 316 -
5 b M2551640Q6 - POM -
A IA Tope 1 - POM -
3 1 Extremo de eje simple B-02-01 AISI 316 -
2 1 Extremo de eje B-02-02 | AISI 316 _
transmision
1 1 Estructural 40x40x3 - AlISI 316 Long. 303mm
Pos. | Canf. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyectd | 13/05/2021 Prof:
Dibujo 13/05/2021| Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén UTN ¥ SANTA FE
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién Sub Conjuntfo: Cinta 5
transportadora de recoleccion
1:2 Cantidad: 2
Eje
6@ Conductor - Conducido Material
Formato Nimero de plano
A3 B-02-00




/Ra 1,00

2,00 X 45°
o
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A
=
; o
9 R 3
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&
|
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o
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=
SECCION A-A
2y
-0,55 o
34,00 065
|
LN LN
LN O
oo
1o
o
on
q.
m
A
0,00
©2390 =021 | _
-0,01
® 25,00 -0,02 | _

Observaciones |Proyectd | 13/05/2021 Prof: l
Tolerancias Dibujo 13/05/2021 Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén =
generales Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
fse(?U;?é%Awm" Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe

Escala Denominacion
1:1 Cantidad: 3
Extremo eje
. Material: AISI 316
Simple
Formato Nimero de plano
AL B-02-02
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34,00 -0,65

Ra 1,00

o
O~
=
| 5%
&
d~
o
o
~| |m
N |
m
o
o
o V
©
k .
o
2 I
T o
o
| =)
m
| |
0,00
©23,90 =021 | _
0,00 1,00 X 45°
@ 25,00 20,02 | _
Observaciones | Proyecto 13/05/2021 Prof: l
Tol _ Dibujo 13/05/2021{Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén UTN'R™S
olerancioas > .. )
generales Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
segun IRAM Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
ISO 2768: “m" Eecal
scala Denominacion
111 ) Cantidad: 1
Extremo eje
‘6@ Transmision Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
AL B-02-03
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: L = o
(o @]
b =)
(@)
m
- 2261,00 _ 1 1119D.00
347,00
| 380,00 |
652,00 _
Servoreductor
> 2 BSAF302BCM71S - - Marca SEW
14 2 Portarodamiento - - Codigo 068
- 1400,00 — 3 5 Recorrido de cadena _ _ ASA 50; n26
interno
- 1700,00 _ 1 ) Recorrido de cadena _ _ ASA S n26
externo
" 2 Tensor C-03-00 - -
10 1 Separador externo C-02-00 - -
9 1 Separador interno C-02-00 - -
8 1 Eje conductor interno C-01-07 AISI 316 -
7 1 Eje conducido interno C-01-06 AISI 316 -
Vista isométrica 6 1 Eje conductor externo C-01-05 AISI 316 -
Esc. 1:10 5 1 Eje conducido externo C-01-04 AlISI 316 -
A 2 Placa de deslizamiento C-01-03 PE -
3 5 Fleje transversal C-01-02 AISI 316 -
2 2 Flejes laterales C-01-01 AISI 316 -
1 1 Estructura base C-01-00 AIS| 316 -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyectdo  |17/5/2021 |Pianefti M. | ppof.
Dibujd 17/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Revisé Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnolégica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:20 . Canfidad: 1
Posicionador de sachet
‘6@ Material
Formato Nimero de plano
A3 C-00-00




50,00

|
o |
S gl 1
2 2 =
N o
V o
A A
B 494,00 _
Chapa soldada “A"
< Esc. 1:2 Ql\Q’
N t=3 v
- S
A /S
| o
! ﬂ‘“ \.
18,00~ _ - 86,00 _
B 120,00
Chapa soldada "B”
S < Esc. 1:2 \x_\gb
) \\fi; t=3
| (S -
o
SRS o
A\
I 1
12,00 16,00 _
100,00
Cartela
‘ Esc. 1:2
_—kf:-r)
o
o~
|
130,00

Se sueldan 6 tapas

Se sueldan 6 tapas
con regulacion de
posicion

Se sueldan 12 carfelas

35,00

Tapa con regulacion

Cano estructural de 50x50x3

Chapa soldada A

Chapa soldada B

106,00

A

1400,00

1555,00

!

Esc. 1:2
- : N I
- I
£=5
=N
"~ s 8
B
|
! Y
o J I
I
25,00
50,00 _

Observaciones

13/05/2021

Proyecto Prof: :
Dibujé 13/05/2021|Torrens B. | ng Monti Enzo Rubén /
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:10 Canfidad: 1

Estructura base

6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

A3 C-01-00
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- 2000.00 HACIA ABAJO 90° R 5
Al — 30,00
~N
t=4
| , _ |
o ° ° ° / . . S
= ¢ ) o o e . . ° o . © O oo
SO e e e e L o o
! f HACIA ABAJO 90° R 5
= 30,00

Observaciones |Proyectd | 13/05/2021 Prof: /
Eliminar Dibujo 13/05/2021 Torrens B. | Ing. Monti Enzo Rubén
todos los Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
canfos vivos  aorong Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:10 Cantidad: 1 por c/configuracion
Fleje lateral
6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
A3 C-01-01




HACIA ARRIBA 90° R 3

HACIA ARRIBA 90° R

3

HACIA ARRIBA 90°

R 3

|

i o/ N
— | | &
@ ¢ o o &
A A
o 21,40 21,40
\t — - — B
~
B 429,70 B
|
© o o o
I
380,00 o 57,00
[— — o~
o
m
Observaciones | Proyectd 14/05/2021 Prof: l
o Dibujo 14/05/2021 Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén UTN X '
Egnggﬁ}ggdos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:5 _ Cantidad: 5
Fleje transversal
JE]@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

AL

C-01-02




127,50

A3

118,00 A—A
60,00 < A S 60,00 3| o
/B Q\ *‘—‘7 \‘F k.
l A
| ! .
A | ‘ A
S — ~—723,00
2 A 23,00 _
V
= - - - o DETALLE B
" ° ° ° ° N — —
A | |
3 = 10x ) 8,50 RN
~ 3 <
90,00 _ IS !
A
L00,00 S
LN
710,00 _
1020,00 _
1330,00 -
1420,00 _
Observaciones | Proyectd  |14/05/2021 Prof: /
Tolerancias Dibmﬁ/ 14/05/2021 Torrens B. | ng. Monti Enzo Rubén WIS :
generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnolégica Nacional
is,seoguzn%%Aﬁm” Aprobb Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién
Eliminar todos
los cantos 1:10 Cantidad: 2
vves Placa de deslizamiento
{Z:E]{gii} Material: Polietileno (PE) de
elevado peso molecular
Formato Ndmero de plano

C-01-03




1,00

X 4L5°

il

1,40
1,00

/Ra 0,4

64,50

36,00

36,00

=

64,50

476,00

100 X 45° g o
- O\
0,00 -
@ 23,90 _0'21
~0.01
$25,00 0,02 |
A-A

B
Observaciones | Proyecto | 14/05/2021 Prof: l

Tolerancias []|bu.Jo’ 14/05/2021| Torrens B. Ing. Monfi Enzo R,u,bén | . - .
generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
segln IRAM [Aprob Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
ISO 2768 "m"

Escala Denominacion

1:2 . , Cantidad: 1
Eje conducido
{Z::E%Egii} Externo Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

AL

C-01-04




M10x1,5 _

1,00 X 450 D850 ~
N
. | I
sl 2 1
| 9 &
N O
as [~
I
S
N \ 1 o~
< L7~ N (o)}
\\/A\\':/\\ q’
; i |
1, s
o\
ALt Agl s
¥ [ 2
o
N
7
_L | !
1,00 X 45° 7
-0,01
©25,00 -0,02 |

/Ra 0,4

Observaciones

Tolerancias
generales
segln IRAM
ISO 2768 "m"

14/05/2021

Proyecto Prof: ;.
Dibujo 14/05/2021| Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:2 . Cantidad: 1

Eje conductor

6@ Externo Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

AL

C-01-05




1,00 X 45°

N i

1,40
.00

/Ra 0,4
\

I/—H P R
N /\\\/\\ mMm
¥ A | T
I
o
o~
D
m
./ ‘
()
O~
| 3
I
T | ‘
AT, =
\\Us)
I m |
/A\ /\\ ‘ o
AN A\\\,/ . i\
S | | @
100 X 45° U !
0,00 3 o
@ 23,90 -021 =
~0.01
2500 -0,02 |

+0,20
8,00 0,00

Observaciones |Proyectd | 14/05/2021 Prof: l [P —
Tolerancias Dibujo 14/05/2021 Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén —

4,10

generales Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
Fsec?uzn?é%A‘Nm” Aprobéd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala

Denominacion

1:2 , . Cantidad: 1
Eje conducido

6@ Interno Material: AISI 316

Formato Ndmero de plano

AL C-01-06




M10x15 _

— Ra 0,4
o
? 8,50 S
1,00 X 45° N
| V
s o |
LN N
|| I & N
$7a I
an
- |
n
\_/
N é\/
e
' o
N~
o
o
N g
N l
o |
an
. —'_ S -
_ . LN
A N
mMm o
N ~
\J/
/A\'\ //\\ o
~ /A\\\' /\\ Ln.
N N E
1,00 X 45° 7 A
-0,01
©25,00 0,02 |
A-A
]
+0,20 ' l
8,00 0,00
Observaciones | Proyectd — |14/05/2021Pianetti M. | prof. .
Tolerancias Dibujo 14/05/2021| Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén l
generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
ISSEC?UZn'fEI)%A"Mm" Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:2 . Cantidad: 1
Eje conductor
6@ Intferno Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
Ak C-01-07




*xLa separacion de los separadores es igual para ambas configuraciones

HACIA ARRIBA 90° R 3
V
[ 7 _ 1
3 + |-
l A A
LN ~ 270,00 o
© - - — o
ml = 20,00_| | &
o
O~
(e
L
T | e
o
o~
(e
LN
: | = : _
P‘i |-o~~
N LN
N — 3 =
r Nal
=
2.
N
| ——
(e
o~
(e
N
| ] S S ‘ . S
B 270,00 _ - 320,00 _
o
< HACIA ARRIBA 90° R 3
m
‘
[ \
G 3 .
| |
~ 320,00
< - —
r=
20,00

*xLos empujadores son ensamblados de forma centrada a lo ancho mediante pegamento

industrial

3 Empujadores - PVC Long. 260mm
2 Extremos - AISI 316 -
1 Base flexible 2P120/SG - PET -
Pos. | (dad. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyectd | 14/05/2021 Prof: /
Dibujé 14/05/2021] Torrens B. | jng. Monti Enzo Rubén UTN X
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién Sub Conjunto: Posicionador de
sachet
1:10 Cantidad: 1
Separador
6@ Material
Formato Nidmero de plano
A3 C-02-00




120,00 N 1 B 120,00
o o |
o
L] o~
: e 2
~
O O \
= ——
V
o
os
Ve
L 2 Tope de tensor C-03-02 AISI 316 -
3 2 Varilla roscada - AISI 316 Rosca ext,
M16x1,5
2 2 TU 25 TF + ECY 205 - - Marca SKF
1 1 Bastidor de tensor C-03-01 AISI 316 -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones | Proyecté | 17/5/2021 |Pianetti M. | po¢,
Dibujo 17/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién Sub conjunto: Posicionador de
sachet
1:5 Cantidad: 2
Tensor
6@ Material: --
Formato Nimero de plano
AL C-03-00




Perfil L 40x40x4

385,00

Extremos (Cdad. 2)

%

S
e

B, . 9600 _ ..
|

AN

861,00

116,00

l

40,00

13,25

A-A

Guia
—_— \ Exftremo

Perfil L 40x40x4 (Cdad. 2)

375,00

327,50

187,50

5

13,50

158,50 10,00

Observaciones

Eliminar todos

los cantos
vivos

Tolerancias
generales
segun IRAM
ISO 2768 “m"

Proyecto

14/05/2021

Prof:

Dibujé

14/05/2021 Torrens B.

Ing. Monti Enzo Rubén

l UTN X SANTR FE 5

Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién Sub Conjunto: Posicionador de
sachet
1:5 Cantidad: 2
Bastidor de tensor

JE]@ Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano

AL C-03-01




'}

-

_ M18x1,5 -
B @31,00 _
A-A
o \&
S >
= %

14,00

/Ra 0,4

1,00 X 45°

1,00 X 45°

Observaciones | Proyectd 14/05/2021 Prof: l
Tolerancias Dibujo 14/05/2021 Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén =
generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
IsSeoguzn'}éF;A‘mm“ Aprobbd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe

Escala Denominacion

1:1 Cantidad: &
Tope de tensor
6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
Ak

(-03-02




182,91
|
134,05

r
b

‘ 2540,00

\

N A
T~ . TR Tope de caja D-01-03 | AISI 316 _
= = ﬁ‘ 13 1 Servoreductor _ _ Marca SEW
-T~N—1 N 5 BSAF402BCM90L
-II.\~‘ / e .
! | ! 1 1 Cilindro n%gnzaz’r)lco(3521 - ~ B Marca FESTO
1 1 Base cilindro neumatico D-01-04 AISI 316 -
10 1 Cinta higienica - - -
534,00 9 1 Rodillo de reftorno - - Marca PIAZ
' 8 1 Eje conductor D-02-00 AISI 316 -
- 2360,00 - 7 1 Eje conducido D-02-00 | AISI 316 -
6 2 | Fleje de desgaste retorn. - PE -
5 3 Caja de rodamienfto PIAZ - - Codigo 068
L 6 Fleje de desgaste - PE -
3 6 Flejes transversales D-01-02 AlISI 316 -
2 1 Estructura base D-01-00 AISI 316 -
1 2 Flejes laterales D-01-01 AlISI 316 -
Pos. |(Cdad. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyectd |20/5/2021|Pianetti M. | p¢. ]
Dibujé 20/5/2021 |Torrens B. | ng Monti Enzo Rubén /
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:20 . _ Canfidad: 1
Posicionador de cajas
6@ Material
Formato Nimero de plano
A3 0-00-00




35,00 I, 35,00

Se sueldan &4 266,00 _ Chapa soldada
tapas de 2mm <> Esc. 1:2

Cano estructural de 50x50x3

& _
/ Se sueldan 2 cartelas ¢ \A ) /qd‘a =3
:‘ A )
I 2 S ! Q@
N <
ol | =] ©
I j ] ) | YN Y,
S| g L 1790,00 o Se sueldan 2 tapas con 572,00 |
Py o o regulacion de posicion o o - 86,00 _
N 1890,00 _ 672,00 18,00 | |
B 120,00 _
Tapa con regulacion de posicion
Esc. 1:2
2,
S
4 N
fr___ | o" i
o~
LN |
N
N
Cartela de refuerzo
Esc. 1:2 S
E o t=5
LN
%/—o" 5 A
o
=
m
30,00 | | \_ Y,
_125,00] _
_ 50,00
Observaciones | Proyectd 19/5/2021 Prof:
Eliminar todos | Dibujé 19/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén /
los cantos Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién
1:20 Cantidad: 1
Estructura base
6@ Material: AISI 316

Formato Nimero de plano
A3 0-01-00




t=3

2540,00

175,00

*xSe fabrican 2 flejes de las mismas dimensiones generales con su
respectivo archivo .dwg para c/u

Observaciones

Eliminar todos
los cantos
vivos

Proyecfé 19/5/2021 Prof:
Dibujo 19/5/2021 |Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:20 Cantidad: 2

Flejes laterales

6@ Material: AISI 316
Formato Namero de plano

AL

0-01-01




HACIA ARRIBA 90° R 3 HACIA ARRIBA 80°

R 3

t=2

P

HACIA ARRIBA90°®

R 3

|

= oy

e | | e | | e e | e T
51

29,40 2940

B 603,70 _

[
37,26

50,00

123,33

550,00

Observaciones

Eliminar todos
los cantos
vivos

Archivo .dwg
para el corfe

Proyecfé 19/5/2021 Prof: .
Dibujo 19/5/2021 [Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén /
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién

1:2 , Canfidad: 1

Fleje transversal

6@ Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano

A3

D-01-02




375,12

Cano estructural

150,00

de 40x40x2

60,00

40,00

Vista isométrica

Esc. 1.2

55,00

Chapa plegada

o
P=)
HACIA ARRIBA 90° R 3 w2
HACIA ABAJO 90° R 3 o
(g} (e o)
I Y
l ~| o
; S
t=2 r g
1ot TS n
\ N
o2 (o}
AL
150,00
Base
t=2
\ Y ©
on
o
N=)
325,00
Observaciones | Proyectd 19/5/2021 Prof: =
Elimi fod Dibujd 19/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
lognlcnaanrfog oS Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacién
1:5 Cantidad: 1
Base cilindro neumatico |
‘6@ Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano
A3 D-01-04




Ra 1

2,00 X 45°

e
|~ |
i | |
A === i I
~
s | 3
B |
- r
|
< A-A
+ -0,55
& 34,00 -0.65

g.
|
3.
m
0,00 I
$28,90 -0.21 | _ _
0,00

30,00 -0,02

Observaciones | Proyectd  [19/5/2021 Prof: l e —— I
Tolerancias Dibujo 19/5/2021 |Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén —

generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
fse(?uzn?é%A'mm“ Aprobbd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Sub Conjunto: Sistema de

Denominacion )
transpote de cajas

1:1 . . Cantidad: 1
Extremo de eje simple

‘6@ Material

Formato Nimero de plano
AL D-02-01




Ra 1

+0.20 A-A
8.00 000
=
4 -
s =
72N 1
| ‘
_0.55
34,00 -0'65 o
Lr\N\DN
S<
o
o
S
o m
;,
< |
S [
B i

= |

> i

36,00
141,50

2,00 X 45°

(8,50

M10x1,5

22,00

0,00
© 30,00 =002

Observaciones | Proyecté  |19/5/2021 Prof: l UTN ¥ SANTA FE f§
Dibujé 19/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén

Tolerancias —— ‘ » ) ) D )
generales Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
segan IRAM I Aprobg Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
ISO 2768 “m"

Escala Denominacion

12 Exfremo de eJe Cantidad: 1
JE]@ transmision Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

AL D-02-02




Vista isomeétrica

Esc. : 1110

57,00

Refuerzo (Pos. 18)
Esc. 1.5

t=3

N

60,00

220,00

18 2 Refuerzo - AISI 316 -
L 5 Pasador retractil - - -
16 2 Soporte de pinza lateral | E-01-07 AISI 316 -
15 1 Soporte de pinza central | E-01-08 AISI 316 -
14 L Soporte de pinza E-01-06 AlISI 316 -
13 16 Placa posicionadora - ABS 3D Impresion 3D
12 3 Corredera 130 - AC. INOX. | Marca ROLLON
1 2 Corredera 290 - AC. INOX. | Marca ROLLON
10 1 Soporte de actuadores A | E-01-04 AISI 316 -
9 1 Soporte de actuadores B | E-01-05 AISI 316 -
8 1 Travesano de refuerzo E-01-03 AISI 316 -
L 1 Extremo de cilindro - - Marca FESTO
¢ | 1 | Ctndromiposicien [ | Marca FeSTO
5 2 Guia de rodamiento - - -
L 1 Horquilla de soporte E-01-02 AISI 316 -
3 L Rodamiento lineal - - -
2 1 Soporte cilindro E-01-01 AISI 316 -
1 1 Estructura base E-01-00 AISI 316 -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones | Proyectdé  |18/5/2021 [Pianetti M. | pror.
Dibujo 18/5/2021 | Torrens B. | ng. Monti Enzo Rubén l
Revisd Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnolégica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala

Denominacién

1:20

Sistema posicionador

6@ de tabique

Formato

A3

Cantidad: 1

Material: --

Nimero de plano

E-00-00




650,00 L

316,00

Cartela 2

T

Cano estructural 50x50x3

Chapa soldada

40,00

Cartela 1

140,00 | 1.250 g
B - A
[@= K o— =D]
<
3 o, s
& B«
[@= Lo ® =D]
Cartela 1 Chapa soldada (Cdad. &)
Esc. 1:2 S Esc. 1:2
SO r=5
. 40,00 % =
! I 4 //
(a)
)/ = o' - - F- -+
N C)~
A [
Cartela 2
Esc. 1:2 10,50 —
L t=5 35,50
o — B
os
" \( B 200,00
\
__[25,00

Observaciones

Eliminar
todos los
canfos vivos

14/05/2021

Proyecto Prof:
Dibujo 14/05/2021 Torrens B. | |ng Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:5 Canfidad: 1

Estructura base

‘6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

A3

E-01-00




o ©

171,92

500,00

240,00

t=4

640,00

/

A3

o
LN HACIA ARRIBA 90° R 5 HACIA ARRIBA 90° R 5
o * . . .
o~
.. . .
o
14 o
® HACIA ARRIBA 90° R 5 o
235,50
o g
.. . .
o
LN .. ‘.
g}
m
o~
131,00
Observaciones |Proyectd | 14/05/2021 Prof: — =
Dibujd 14/05/2021 Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén I
Eliminar fodos — , ) . . L .
los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:5 Cantidad: 1
Soporte cilindro
{Z:EE%E%EE} Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano

E-01-01




278,00

Se suelda

una arandela

por lado de

550,00

3,50mm

181,50

™

‘
‘
4
4
4
4
4

HACIA ARRIBA 90° R 5

HACIA ARRIBA 90° R 5

621,25
176,55 176,55
~ N o
o
. . NS
\ . @ * m=
~ i
.. (" ) ..
.. ..
o
on
o
LN
LN
TP / .
.. ..
.. ..
_/ -

Observaciones

14/05/2021 Pianetti M.

Eliminar todos
los cantos

vivos

Proyecto Prof: -
Dibujf) 14/05/2021 Torrens B. Ing. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:5 . Cantidad: 1

Horquilla de soporte

6@ Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano

A3

E-01-02




HACIA ABAJO 90°

26,45 _

314,98

t=3

T —F

26,45

12,90

R 4

HACIA ABAJO 90°

R 4

HACIA ABAJO 90°

R 4

30,00

26,45

=)
L 50,00

Observaciones

Eliminar todos
los cantos
vivos

Proyecf() 14/05/2021 Prof: ;
Dibujo 14/05/2021 Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion

1:8 - Cantidad: 1

Travesano de refuerzo

JE]@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

AL E-01-03




11,00 _

Cartela de

refuerzo _~—

Cartela de
refuerzo

B 512,50 _
I _66,25|
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I w
> o o ® ®
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e
HACIA ARRIBA 90° R &4
4
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® o
——
~|70,00] S J
------ u{ [ ¢ -3 ¢ o o o
r.\
® ‘\////////’/
Cartela de refuerzo (Edad. 2) HACIA ARRIBA 90° R &
® o
4
| 4
HACIA ARRIBA 90° R &
=3
- ) y
& ¢ ®
+
®
|
LN
NS ® S o S ~__
N
L= =3
k
Observaciones | Proyectd 15/05/2021 Prof: -
. Dibujo 15/05/2021| Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Egng;;;gdos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
éarlsgivecl)scé?"rg Escala Denominacidn
1:5 Cantidad: 1
Soporte de actuadores A
45::;]6%;23 Material: AISI 316
Formato Ndmero de plano

A3

E-01-04




825,18

AL

6625 | 66,25
62,25 62,25
= HACIA ARRIBA 90° R &4 —
\ . \ .o “
o
. t=3 ¥
m
° m
d |
HACIA ARRIBA 90° R & ACIA ARRIBA 90° R &
HACIA ARRRIBA 90° R &
B 700,20 B
600,20 B
o
o
o
m
m
L]
| °
— 66,00
70,00 [ |
Observaciones | Proyectd | 17/5/2021 Prof: f
. Dibujo 17/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
Eliminar todos — ‘ i . . L .
los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Archivo .dwg | Escala Denominacién
para el corte
1:5 Cantidad: 1
Soporte de actuadores B
{Z::E%Egii} Material: AISI 316
Formato Nimero de plano

E-01-05




e : ) A
HACIA ABAJO 90° R 3 ! N
|
|
|
|
|
| o
! o
| O~
| O
|
|
| — :
t=2 | -
|
\- ! /I |
CARTELA DE 42,42
REFUERZO
B 9L, 85 -
Y) I ' ﬁ_
o
On
LN
N
C )

\- A 1 |
Observaciones | Proyectd 18/5/2021 Prof: li
Eliminar todos |Dibujo 18/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén -
los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
vivos Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Archivo .dwg | Escala Denominacion
para el corfe

1:1 Cantidad: &
Soporte de pinza ,
‘6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
Ak E-01-06




HACIA ARRIBA 90° R 3

HACIA ABAJO 90° R 3
\
t=2
RN A4

HACIA ABAJO 90° R 3 /

/
F————— — ——————— ]

| 4030 |
2 B 164,55 _
m - —
l f ]
_‘ ET
S,
o
™ —
_ 1 . )
6000 _ 60,00 _
9500

Observaciones | Proyecto  |18/5/2021 Prof: l UTN ¥ SANTA FE f§
Dibujé 18/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén

Eliminar todos

los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Archivo .dwg Escala Denominacion

para el corfe

1:2 . Cantidad: 2
Soporte de pinza lateral

6@ Material: AISI 316

Formato Nimero de plano

AL E-01-07




222,10

67,40 67,40
4 : : N\ ‘
f=2 | |
| :‘\ _$_ /i
L i | J
) 4
HACIA ABAJO 90° R 3 ACIA ABAJO 90° R 3 <
o
=
HACIA ABAJO 90° R 3 HACIA ARRIBA 90° R 3
""" e I
° o e
o 3 =
g LN
& | V
* |
F =< | —
o o
S o
=3 m
~ T  c—)
! N y
93,00 B 13,00 _
Observaciones | Proyecto | 19/5/2021 Prof:
Eliminar todos |Dibujo 19/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén l
los cantos Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
vivos Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Q;,EQIVET 'C%V:Ee Escala Denominacion
1:2 , Cantidad: 1
Soporte de pinzas
6@ centrales Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
AL E-01-08
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APROX. 2344 ,00
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k F o S
5 : ]
o 5i ©
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LN
V |
215,00 213,20
- 1915,00 _ -

Vista isomeétrica
Esc. 1:50

*xHerrajeria de aluminion o acero inoxidable estandar
*xCerramientos de acrilico fransparente de 8mm de espesor

343%,35 _
1 1 Caja de electricidad - - -
6 1 Cama de rpdlllos no G-00-00 _ _
motorizada
5 1 Sistema pos_luonador de £-00-00 _ _
tabique
L 1 Posicionador de sachet C-00-00 - -
3 L Pie regulable - - -
2 1 Posicionador de cajas D-00-00 - -
1 1 Skid-Jaula F-01-00 - -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones |Proyectd |20/5/2021 |Pianefti M. | ppof. .
Dibujo 20/5/2021 | Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén /
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:20 _ _ Canfidad: 1
Cabina automatizada
6@ Material
Formato Nimero de plano
A3 F-00-00




184 4,00

S, Se suelda SIOD,?F.fe Cafo estructural de 80x80x3
3 pard caja elecirica Soldadas en plano interno Tapa para requlador  Cartela de refuerzo
y \ Esc. 1.5 Esc. 1.0
| I | 1 t=5 | -
4| Z N = _ s
© S,
LN
S
Soldada =
en plano LN 15 00 i
interno o D15, | 225,00
Se sueldan
M18x1,5
t tapas =
' \ , par‘ap ! Soporte de caja electrica
‘ - o u requlador Esc. 1:10
o 950,00 | NJdealfura 4000 | 1080,00 150,00 _
S - — - — t=2 A
3 o
- 1930,00 1300,00 S,
I— — o — \ o
=
- 1730,00 _. . 20000 — 263000 |
S 135,00
952,40 L —_— T
(@)
m
Soldada en |
plano 1 A
superior S
j : | =
N / N M~
1 N
A
N 14
d Cano estructural de 30x30x2
Observaciones | Proyectd 20/5/2021 Prof:
Dibujo 20/5/2021 |Torrens B. | |ng. Monti Enzo Rubén f
~ *Cartelas de refuerzo soldadas a Reviséf Ing. Benzi §ebasfién Universidad Tec.nolégica Nacional
200,00 | | tope de forma perisferica con Aprobd Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
S cordon de soldadura de 3mm y Escala Denominacién
_| 644,00 | segun corresponda 1:30 Cantidad: 1
925 00 *xEstructura de cano soldada a Skid-Jaula Maferial
— — tope con cordon de soldadura de g@
3mm de forma periSferica Formato Ndmero de plano
B 1730,00 _ A3 F-01-00
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' Cano estructural 40x40x2
£ g1 |
- 600,00 _ - 586,60 _
B 661,40 |
6 1 Tope de caja G-01-00 AISI 316 -
5 1 Base - AIS| 316 -
L 1 Base - AIS| 316 -
3 12 Rodillo 50mm - AC. INOX. Marca PIAZ
2 ? Pie de alfura cama de _ _
rodillos -
1 1 Fleje Cama de rodillos - - -
Pos. | Cant. Denominacion N° plano | Material Observacion
Observaciones | Proyectd 20/5/2021 Prof: -
Dibujé 20/5/2021 |Torrens B. | ng Monti Enzo Rubén l
Reviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnoldgica Nacional
Aprobé Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala

Denominacién

1:10 , Canfidad: 1
Cama de rodillos no

£:3€§> motorizada Material

Formato Nimero de plano
A3 G-00-00
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518,66 39,99
] — e —
Observaciones | Proyecto | 20/5/2021 Prof: :
Dibujé 20/5/2021 | Torrens B. | |ng, Monti Enzo Rubén l
Eliminar fodos Revis ‘ > . . L .
los cantos eviso Ing. Benzi Sebastian Universidad Tecnologica Nacional
vivos Aprobo Ing. Bertoli Pablo Facultad Regional Santa Fe
Escala Denominacion
1:10 . Cantidad: 1
Tope de caja
‘6@ Material: AISI 316
Formato Nimero de plano
AL G-01-00




Proyecto: Desarrollo de sistema automatico de encajado para sachet de grasa bovina y porcina
Comitente Ursella E Hijos S.R.L.
Disefiadores PIANETTI, Marcos Dino y TORRENS, Brian José
Director Ing. BENZI, Sebastian
N° Descripcion Observaciones
1 Modelo de Kano
2 Datos y velocidades de cintas y posicionadoras
3 "Recolectora de sachets” — SeleCalc
4 "Posicionadora de cajas” — SeleCalc.
c Calculos posicionadora de sachet, Calculos recolectora de sachet y
Cdlculos posicionadora de cajas
6 "Informe posicionadora de tabiques de 3 mm espesor” — SolidWorks
7
8
9




9 6 M [Manipulacién a la salida del dosificador (O] (O] (O] (O] (O] (O]
9 6 M |Recoleccion de los sachets tras su manipulacion (0] (0] (0] (0] (0] (O]
9 6 M |Transferencias para el transporte a lo largo de la sala A A (0) (0) (0] (0]
9 6 M [Manipulacién del sachet a lo largo del transporte (O] (0) (0) (0] (0] (O]
9 6 M [Posicidn correcta del sachet a lo largo del transporte A A (0) (0) (0] (0]
9 6 M |Pesaje del sachet sin detener la produccion (0] (0] (0] (O] (0] (O]
9 6 M |Posicidn del sachet para su previa manipulacién hasta caja (O] (0) (O] (O] (O] (O]
9 3 E |Simplicidad del sistema de vacio para manipulacion (0] (0] (@) (0] (O] (O]
9 6 M |Tiempo suficiente para la manipulacion del sachet a lo largo del transporte (O] (O] (O] A (0] (O]
9 6 M |Aprovechamiento del espacio fisico de la sala (0] (@) (@) (@) (@) (O]
9 6 M |Ergonomia del operario (0] (0] (0] (0] (0] (O]
9 6 M |Apariencia del sistema de transporte, pesaje y encajado (0) (0) (0) (0) (0) (O]
9 6 M |Seguridad del transporte, pesaje y encajado (@) (@) (@) (@) (@) (O]
9 6 6 7 10 13
2 5 7 5 3 0
2 2 0 1 0 0
9 9 9 9 9 9
6,8 5,3 5,9 6,0 7,6 9,0
16,7 13,2 14,4 14,8 18,7 22,2
3 6 5 4 2 1
0,1 5,0 Manipulacion a la salida del dosificador 9 9 9 9 g g
0,1 5,0 Recoleccion de los sachets tras su manipulacion 9 9 9 9 g g
0,1 5,0 Transferencias para el transporte a lo largo de la sala 1 1 8 8 g g
0,1 5,0 Manipulacién del sachet a lo largo del transporte 9 3
0,1 5,0 Posicion correcta del sachet a lo largo del transporte 1 1
0,1 5,0 Pesaje del sachet sin detener la produccion 9 9 9 9
0.1 5.0 Posicién del sachet para su.prewa manipulacién hasta 9 3 9 9 9 9
caja
0,0 3,0 Simplicidad del sistema de vacio para manipulacién 9 9 3 9 9 9
Tiempo suficiente para la manipulacion del sachet a lo
o 50 largo del transporte ° s ° [ s s
0,1 5,0 Aprovechamiento del espacio fisico de la sala 9 3 3 3 3 9
0,1 5,0 Ergonomia del operario 9 9 9 9 g g
0,1 5,0 |Apariencia del sistema de transporte, pesaje y encajado 3 3 3 3 3 9
0,1 5,0 Seguridad del transporte, pesaje y encajado 3 3 8 8 3 g
0,0 0 0 0 0 0 0 0 0
0,0 0 0 0 0 0 0 0 0
0,0 0 0 0 0 0 0 0 0
0,0 0 0 0 0 0 0 0 0
0,0 0 0 0 0 0 0 0 0




Verificacion de velocidades (peor condicion, sachets 1kg)

Medidas cajas (mm) Medidas sachets (mm)
1kg 1/2 kg 1kg 1/2 kg
Alto 255 275 Alto 51 35
Ancho 260 280 Ancho 130 140
Largo 460 360 Largo 230 180
Sachets por minuto Pares de caja por min Tiempo (s)
24 a 26 1 1
Sachets tomados calculo | 1 movimiento de cajas cada 80 2
28 segundos 3
Distancia posicionador a recorrer (m) Distancia tomada para calculo (m)
0,72 0,75
Velocidades de las cintas (m/s)
Tramo Vel. teorica Vel. Adoptada
Recoleccién sachets 0,107 0,200
Posicionador cajas 0,22 0,25
Posicionador sachets 0,25 0,25
Informacion cadena 5/8" 1/2"
Paso (mm) 15,875 12,700
N° dientes 26,000 19,000
Coeficiente f1 1,000 1,000
Coeficiente f2 0,700 1,000
Coeficiente f3 1,000 1,000




Datos de cintas

Especificacion de cada variable

Recoleccion de sachets curva

M2540 radius flush grip 1" PP - POM

Peso por metro cuadrado de cinta

Peso por metro cuadrado de caja (usamos 20 kg)
Distancia entre centros de tambores de cinta
Coeficiente de rozamiento cinta y apoyo

Ancho de la cinta

Fuerza nominal de tension segun cinta

Fuerza nominal de tension cinta curva
Coeficiente de temperatura

Coeficiente de velocidad

Diametro de eje en puntas (medio seccion cuadrada)
Diametro nomial de rueda dentada

Modulo de elasticidad

Inercia de la seccion

Maxima tension admisible torsion (acero inox.)
Velocidad lineal de la cinta

Longuitudes parciales de cinta de retorno de forma
lineal para el calculo del pandeo por peso propio

Factor de servicio

Gravedad

Tension de pandeo (Es la minima y necesaria)
Longuitod de cara de la seccion cuadrada eje

mB (kg/m2)
mP (kg/m2)
lo (m)
ug
bo (m)
F'N (N/m)
FN(N)
CT
Ccv
@ barra (mm)
D. rueda (mm)
E (kg/cm2)
| (cm4)
tao adm (N/mm2)
V (m/s)
Icl (m)
Ic2 (m)
Ic3 (m)
Ic4 (m)
Ic5 (m)
f
g (m/s2)
Fc'(N)
Lr (cm)

4,7
10
4,81
0,23
0,3
19000
1000
1
1
20
131
2100000
21,3333333
90
0,20
0,376
1
0,932
0,8
0,2
1,62
9,81
75
4

1,5
0,3

x1
x1
x1
x1
x1

Especificacion de cada variable

Posicionadora de cajas

CD M25 S-UA CB (empalme mecdnico)

Peso por metro cuadrado de cinta
Peso por metro cuadrado de caja (usamos 20 kg)
Distancia entre centros de tambores de cinta
Coeficiente de rozamiento cinta y apoyo
Ancho de la cinta
Fuerza nominal de tension segun cinta
Fuerza nominal de tension cinta curva
Coeficiente de temperatura
Coeficiente de velocidad
Diametro de eje en puntas (medio seccion cuadrada)
Diametro nomial de rueda dentada
Modulo de elasticidad
Inercia de la seccion
Maxima tension admisible torsion (acero inox.)
Velocidad lineal de la cinta

Longuitudes parciales de cinta de retorno de forma

lineal para el calculo del pandeo por peso propio

Factor de servicio
Gravedad
Tension de pandeo (Es la minima y necesaria)
Longuitod de cara de la seccion cuadrada eje

mB (kg/m2)
mP (kg/m2)
lo (m)
ug
bo (m)
F'N (N/m)
FN(N)
CT
Ccv
@ barra (mm)
D. rueda (mm)
E (kg/cm2)
| (cm4)
tao adm (N/mm2)
V(m/s)
Icl (m)

f
g (m/s2)
Fc'(N)
Lr (cm)

2,9
34
2,36
0,43
0,5
3000
1
1
30
102
2100000
21,3333333
90
0,25
0,685

1,2
9,81
75
4

x1




Posicionadora de sachets

Cadena alteas dobladas acero al carbono 5/8"
Cantidad de cadenas 2
Diametro eje (m) 0,03
Radio pifion (m) 0,132
Peso a mover 1(kg) 8,60
Peso a mover 2(kg) 7,87
bo 1(m) 0,32
bo 2(m) 0,27
Long cadena 1(m) 3,75469023
Long cadena 2(m) 3,15469023
Peso cinta 1 (kg) 0,62176
Peso cinta 2 (kg) 0,52461
V (m/S) 0,25
Peso cadena por metro 1,06
Largo de las cintas (m) 0,67
Peso sobre cinta (kg) 4
lo 1 (mm/pasos) 1670 23,65
lo 2 (mm/pasos) 1370 19,4
Carga rotura (kg) 3050
Inercia de la seccion(cm4) 1,76714587
Modulo de elasticidad 2100000
Cadena transmicion cinta recoleccion de sachet
Cadena acero al carbono 1/2"
Cantidad de cadenas 1
Diametro eje (m) 0,02
Diametro pifion (m) 0,077
Long cadena (m) 0,77574263
V (m/s) 0,20
Peso cadena por metro 0,77
lo (mm/pasos) 266,92 3,78
1850

Carga rotura (kg)




Calculos Cintas transportadoras

Parametros

Cinta curva Cinta recta cajas
Fe’ (N/m) 629,94 396,216
Fe (N) 82,39 -
F’adm (N/m) 19000,00 3000,000
Fadm (N/m) 1000,00 -
Fs’ (N/m) 1020,50 475,460
Fs (N) 133,47 -
f (mm) 0,00 0,015

TaoA (Nm) 144,00 486,000

Calculos Cadenas

Parametros

Cadena posicionadora 1 (3,6 m)

84,38
42,19
5,57
2,78
21,10
10,55
36,34
7,38
3,01
1012,46

0,97
2,90
1,04




Calculos Cadenas

Parametros Cadena posicionadora 2 (3 m)

77,19
38,60
5,09
2,55
19,30
9,65
36,34
6,75
2,76
1106,79
0,97
2,90
0,95

0,00
486,00

Cadena recolectora (0,77 m)

431,40
431,40
28,26
28,26
368,00
368,00
29,16
368,00
187,68
9,86
0,78
1,55
121,08

144
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Empresa Rene H Ursella e Hijos S.R.L. AR

Proyecto Desarrollo de sistema automéatico de encajado para
sachet de grasa bovinay porcina

Contacto Marcos Pianetti (marcosdinopianetti@gmail.com)

Datos de la aplicacién

1.01 Tipo de banda M2540 Radius Flush Grid 1"

1.02 Material de la banda PP

1.03 Material de la varilla POM

1.04 Ancho de la banda 300 mm

1.05 Ancho de banda a temperatura ambiente 300 mm

1.06 Longitud de transporte (banda curva) 481 m

1.07 Longitud de acumulacién Om

1.08 Configuracion de la elevacion horizontal

1.14 Longitud de banda a temperatura ambiente (incl. 10.14 m
catenaria)

1.15 Longitud de banda a temperatura de trabajo 10.14 m

1.17 Peso de la banda 4.7 kg/m2

1.18 Carga transportada 10 kg/m?

1.19 Carga total acumulada por metro cuadrado (mPam2) 0 kg/m?

1.20 Velocidad de la banda 12 m/min

1.21 Temperatura 20 °C

1.22 Condiciones Normal

1.24 Coeficiente de friccién banda-sup. de deslizamiento 0.23

1.25 Material de la sup. de deslizamiento PE40 (UHMW)

1.26 Coef. de friccion banda-sup. de deslizamiento Condition based

1.27 Condiciones ambientales Seco

1.29 Coeficiente de friccion banda-producto 0.26

1.30 Coef. de friccion banda-producto Condition based

1.31 Material Plastico

1.32 Coeficiente de friccion (curva) 0.3 -

1.34 Configuracién del accionamiento Normal

1.35 Funcionamiento reversible Unidireccional

1.36 Aranque/paro frecuente No

1.37 Canto-cuchilla

1.40 Factor de seguridad 1.62 -

1.42 Factor de temperatura 1-

1.43 Factor de velocidad 1-

Célculos

2.01 Fuerza de traccién admisible (seccién recta) 19000 N/m

2.03 Fuerza de traccién admisible (seccién curva) 1000 N

2.04 Ajuste de fuerzas (seccion recta) 963 N/m

2.06 Ajuste de fuerzas (seccion curva) 128 N

2.07 Motor de tensado/frenado No

2.09 Fuerza de traccion utilizada 13 %

Informacioén adicional

3.01 Cadigo del pifion M25S51640Q -

3.02 Material de los pifiones POM -

3.03 Dientes 16 -

3.04 Paso 131 mm

4/27/2021 10:26:53 PM
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habasit £

Empresa Rene H Ursella e Hijos S.R.L. :
Proyecto Desarrollo de sistema automéatico de encajado para o
sachet de grasa bovinay porcina

Contacto Marcos Pianetti (marcosdinopianetti@gmail.com)

3.05 Diametro del eje 40 mm

3.06 Tipo de agujero del pifion Cuadrado -

3.07 Journal diameter 20 mm

3.08 Material del eje Acero inoxidable (baja resistencia)

3.09 Angulo de torsion en el eje motriz 0.01 °

3.10 Esfuerzo de torsion en el eje motriz [Nm] 9 Nm

3.11 Rotacion del eje motriz 29.2 RPM

3.12 Potencia necesaria en el eje motriz 0.029 kW

3.14 Wall thickness 3 mm

Numero de pifiones / Deflexion del eje Cantidad de Valor ajustado Cantidad de Valor ajustado

Deflexion del eje rodamientos pifiones

Tail shaft 0.00 mm 2 4 1

Drive shaft 0.02 mm 2 4 1

Secciones

Secciones Radio Angulo Acumulacién Longitud recta Longitud de radio Longitud_ ple la

seccion
mm ° 0Om 1m m 1m

658 mm 90 ° 0Om 231m 1.50 m 381 m

Peligro

Faltan valores para el célculo de la acumulacién

Applicability of SeleCalc Terms of Use

Please note that these data are subject to the SeleCalc Terms of Use which you have agreed to before using the SeleCalc
Application and which are downloadable on Habasit’s webpage.
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Empresa Rene H Ursella e Hijos S.R.L.
Proyecto Desarrollo de sistema automéatico de encajado para

sachet de grasa bovinay porcina
Contacto Marcos Pianetti (marcosdinopianetti@gmail.com)
Application
1.01 Tipo de banda CD.M25.S-UA.CB
1.02 Tipo de empalme Mechanical Lace (POM Rod)
1.04 Ancho de la banda nominal 500 mm
1.06 Conveying length 236 m
1.08 Conveyor configuration horizontal
1.15 Carga transportada 34 kg/m2
1.16 Velocidad de la banda 15 m/min
1.18 Condiciones de la aplicacién Normal
1.21 Temperatura 20 °C
1.24 Friccion entre banda y sup. de deslizamiento -
1.25 Material de la sup. De deslizamiento PE40 (UHMW)
1.26 Escoje una opcién Definido por el usuario
1.27 Condiciones medioambientales Seco
1.32 Return side support wearstrips
1.33 Configuracion de accionamiento Normal
1.36 Arranque/paro frecuente Yes
1.37 Factor de seguridad 1.2 -
1.38 Factor velocidad -
1.39 Factor de temperatura -
Calculations
2.01 Ancho de la banda a condiciones de operacién 500 mm
2.02 Longitud minima de la banda 5.043 m
2.03 Longitud de la banda (multiple al paso) 5092 mm
2.04 Numero de dientes en la banda 190 -
2.05 Fuerza de traccién ajustada 480 N/m
2.06 Admissible tensile force utilized 27 %
Additional Data
3.01 Cadigo del pifién CD25S1240Q -
3.02 Material pifién POM -
3.03 Dientes 12 -
3.04 CD_wall_thickness mm
3.05 Diametro del eje 40 mm
3.06 Tipo de agujero del pifion Cuadrado -
3.07 Diametro del eje 30 mm
3.08 Material del eje Acero inoxidable (baja resistencia)
3.09 Angulo de torsion en el eje motriz 0.01 °
3.10 Esfuerzo de torsion en el eje motriz 12 Nm
3.11 Rotacion eje motriz 46.5 RPM
3.12 Potencia necesaria en el eje motriz 0.06 kW
NUmero de pifiones / Deflexion del eje Cantidad de Valor ajustado Cantidad de Valor ajustado
Deflexion del eje rodamientos pifiones
Tail shaft 0.00 mm 2
Drive shaft 0.03 mm 2 8 3

4/27/2021 10:30:51 PM 1/2
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Empresa Rene H Ursella e Hijos S.R.L.

Proyecto Desarrollo de sistema automéatico de encajado para
sachet de grasa bovinay porcina

Contacto Marcos Pianetti (marcosdinopianetti@gmail.com)

Peligro

No warning

Applicability of SeleCalc Terms of Use

Please note that these data are subject to the SeleCalc Terms of Use which you have agreed to before using the SeleCalc
Application and which are downloadable on Habasit’s webpage.
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Descripcion
No hay datos
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Ursella e Hijos S.R.L.

Analizado con SOLIDWORKS Simulation

Simulacion de
Voladizo posicionador
de tabique

Fecha: viernes, 23 de abril de 2021
Disefiador: Torrens Brian José
Nombre de estudio: Analisis estatico 1
Tipo de analisis: Analisis estatico
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Simulacion de Voladizo posicionador de tabique 1



Torrens Brian José
23/4/2021

Ursella e Hijos S.R.L.

Suposiciones

Informacion de modelo

A

Nombre del modelo: Voladizo posicionador de tabique
Config,uracién actual: Predeterminado

Soélidos
Nombre de documento y . o Ruta al documento/Fecha
. Tratado como Propiedades volumétricas cps s
referencia de modificacion

Saliente-Extruir1

Masa:0.485954 kg
Volumen:6.07442e-05 m"3

D:\Proyecto Final\Ursella
E hijos
S.R.L\Disefio\Analisis

Solido Densletizczlfggtz):,’l(sg/"lm 3 SolidWorks;RRﬁ_fuerzo.SLD

£y Apr 23 15:08:02 2021

Saliente-Extruir1 . :

Masa:0.485954 kg D.\Proyeclztc;]flnal\Ursella

& Volumen:6.07442e-05 m"3 S R.L\DisehoAnalisi
Sélido Densidad:8000 kg/m*"3 Sol\dW k'sfl{“’f na 'S‘SSLD

Pes0:4.76235 N ofid¥vor SPR?r uerzo.

X Apr 23 15:08:02 2021

2
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Ursella e Hijos S.R.L.

Propiedades de estudio

Torrens Brian José

23/4/2021

Nombre de estudio

Analisis estatico 1

Tipo de analisis

Analisis estatico

Tipo de malla

Malla mixta

Efecto térmico:

Activar

Opcién térmica

Incluir cargas térmicas

Temperatura a tensiéon cero 298 Kelvin
Incluir los efectos de la presion de fluidos Desactivar
desde SOLIDWORKS Flow Simulation

Tipo de solver FFEPLlus
Efecto de rigidizacién por tension (Inplane): Desactivar
Muelle blando: Activar
Desahogo inercial: Desactivar
Opciones de unién rigida incompatibles Automatico
Gran desplazamiento Activar
Calcular fuerzas de cuerpo libre Activar
Friccion Desactivar
Utilizar método adaptativo: Desactivar

Carpeta de resultados

Documento de SOLIDWORKS
(c:\users\usuario\appdata\local\temp)

Unidades
Sistema de unidades: Métrico (MKS)
Longitud/Desplazamiento mm
Temperatura Kelvin
Velocidad angular Rad/seg
Presion/Tension N/m"2

Js

SOLIDWQORKS Analizado con SOLIDWORKS Simulation

Simulacion de Voladizo posicionador de tabique 3



Ursella e Hijos S.R.L.

Propiedades de material

Torrens Brian José
23/4/2021

Referencia de modelo

Propiedades

Componentes

Nombre:
Tipo de modelo:

Criterio de error
predeterminado:
Limite elastico:
Limite de traccion:
Moédulo elastico:
Coeficiente de
Poisson:

Densidad:
Coeficiente de
dilatacion térmica:

AlISI 316 Chapa de
acero inoxidable (SS)
Isotropico elastico
lineal

Desconocido

1.72369e+08 N/m"2
5.8e+08 N/m"2
1.93e+11 N/m"2
0.27

8000 kg/m*3
1.6e-05 /Kelvin

Solido 1(Brida

base1)(Refuerzo trasero 2-4),

Solido 1(Brida

base1)(Refuerzo trasero 2-5),

Solido 1(Saliente-
Extruir1)(Refuerzo-3),
Solido 1(Saliente-
Extruir1)(Refuerzo-4),
Solido 1(Linea de

particion1)(Soporte 2-1),

Solido 1(Cortar-
Extruir2)(Soporte de
horquilla-2),

Solido 1(Esquina de

soldadura2)(Travesano de

refuerzo-2)

Datos de curva:N/A

55
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José

23/4/2021
Cargas y sujeciones
Norr]brg’ i Imagen de sujecion Detalles de sujecion
sujecion
D Entidades: 20 cara(s)
Tipo: Geometria fija
Fijo-4
A
Fuerzas resultantes
Componentes X Y Z Resultante
Fuerza de reaccion(N) 0.169825 246.055 0.0973558 246.055
Momento de 0.188522 -0.0525628 0.0443163 0.200667
reaccion(N.m)
e el Cargar imagen Detalles de carga
carga
Referencia: Planta
Valores: 0 0-9.81
Unidades: m/s"2
Gravedad-1
Entidades: 1 cara(s)
Tipo: Aplicar fuerza normal
Valor: 3.3 kgf
Fuerza-6
Entidades: 1 cara(s)
Tipo: Aplicar fuerza normal
Valor: 3.3 kgf
Fuerza-7
Entidades: 1 cara(s)
Tipo: Aplicar fuerza normal
Valor: 3.3 kgf
Fuerza-8
2
23
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Ursella e Hijos S.R.L.

Definiciones de conector

Conector de pasador/perno/rodamiento

Torrens Brian José
23/4/2021

Detalles de resistencia

Referencia de modelo Detalles del conector
Entidades: 2 arista(s)

Tipo: Tornillo(Diametr
odela
cabeza/tuerca)(
Refrentado)

Diametrode la 15 mm
cabeza:
r\ Diametro de 15 mm
tuerca:
Diametro del 10
vastago nominal:
. Precarga (Torsién): 100
Refrentado con tuerca-1 Modulo de Young:  1.93e+11
Cociente de 0.3
Poisson:
Unidades de kgf.cm
precarga:

No hay datos

Fuerzas del conector

Refrentado con tuerca-2

Diametro de la
cabeza:

Diametro de
tuerca:

Diametro del
vastago nominal:
Precarga (Torsion):
Moédulo de Young:
Cociente de
Poisson:
Unidades de
precarga:

odela
cabeza/tuerca)(
Refrentado)

15 mm

15 mm
10

100
1.93e+11
0.3

N.m

Tipo Componente X Componente Y Componente Z Resultante
Fuerza axial (N) 0.45462 1.0285 5180 5180
Fuerza cortante (N) -160.14 235.51 -0.032634 284.8
Momento flector (N.m) 0.80398 0.73667 -0.00021648 1.0904
Entidades: 2 arista(s)
Tipo: Tornillo(Diametr

No hay datos

Fuerzas del conector

Tipo

Componente X

Componente Y

Componente Z

Resultante

Fuierza avial (N)

-1 1A7A

227 79

R7A19

R72A19

75
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Ursella e Hijos S.R.L.

Torrens Brian José

23/4/2021
Fuerza cortante (N) -30.931 -214.45 0.090411 216.67
Momento flector (N.m) -0.0042318 0.38024 -0.00016158 0.38027
Entidades: 2 arista(s)
Tipo: Tornillo(Diametr
ode la
cabeza/tuerca)(
. Refrentado)
W Diametrode la 15 mm
\ cabeza:
Diametro de 15 mm
tuerca:
Didametro del 10 No hay datos
vastago nominal:
. Precarga (Torsién): 100
Refrentado con tuerca-3 Modulo de Young: 1.93e+11
Cociente de 0.3
Poisson:
Unidades de N.m
precarga:
Fuerzas del conector
Tipo Componente X Componente Y Componente Z Resultante
Fuerza axial (N) 7.3669 35.13 52695 52695
Fuerza cortante (N) -140.1 -293.47 0.21563 325.2
Momento flector (N.m) 0.16563 0.34213 -0.0002517 0.38011
Entidades: 2 arista(s)
Tipo: Tornillo(Diametr
odela
cabeza/tuerca)(
Refrentado)
Diametrode la 15 mm
cabeza:
Diametrode 15 mm
tuerca:
Didametro del 10 No hay datos
vastago nominal:
Refrentado con tuerca-4 Pref:arga (Torsion): 100
Modulo de Young: 1.93e+11
Cociente de 0.27
Poisson:
Unidades de N.m
precarga:

Fuerzas del conector

Tipo Componente X Componente Y Componente Z Resultante
Fuerza axial (N) 2.0331 22.483 52899 52899
Fuerza cortante (N) 30.227 117.03 -0.050982 120.87
Momento flector (N.m) 1.0325 0.70792 -0.00034108 1.2519

P
AY
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Ursella e Hijos S.R.L.

Torrens Brian José
23/4/2021

Refrentado con tuerca-5

Entidades:
Tipo:

Diametro de la
cabeza:

Diametro de
tuerca:

Diametro del
vastago nominal:
Precarga (Torsion):
Médulo de Young:
Cociente de
Poisson:

Unidades de
precarga:

2 arista(s)
Tornillo(Diametr
ode la
cabeza/tuerca)(
Refrentado)

15 mm

15 mm
10

100
1.93e+11
0.3

N.m

No hay datos

Fuerzas del conector

Tipo Componente X Componente Y Componente Z Resultante
Fuerza axial (N) -2.6853 8.1835 52634 52634
Fuerza cortante (N) 175 243.79 -0.0289 300.1
Momento flector (N.m) 1.1769 -0.96172 0.0002091 1.5198
Entidades: 2 arista(s)
Tipo: Tornillo(Diametr
odela
cabeza/tuerca)(
Refrentado)
\ Diametrode la 15 mm
cabeza:
Diametro de 15 mm
tuerca:
Didametro del 10 No hay datos
vastago nominal:
Refrentado con tuerca-6 Precarga (Torsion): 100
Médulo de Young: 1.93e+11
Cociente de 0.3
Poisson:
Unidades de N.m
precarga:

Fuerzas del conector

Tipo Componente X Componente Y Componente Z Resultante
Fuerza axial (N) 1.5254 19.787 52656 52656
Fuerza cortante (N) 90.147 -198.61 0.071976 218.11
Momento flector (N.m) 0.3825 -0.94923 0.00034537 1.0234

P
AY
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Informacion de contacto

Ursella e Hijos S.R.L.

Torrens Brian José
23/4/2021

Contacto

Propiedades del contacto

Contacto-154

Imagen del contacto

Tipo: Sin par de
contacto de
penetracion

Entidades: 2 cara(s)
Avanzado: Nodo a

Contacto-156

superficie
i
Fuerza de contacto/rozamiento
Componentes X Y yA Resultante
Fuerza de contacto(N) 0 0 1.7386E-10 1.7386E-10
Tipo: Par de

contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)

s
Tipo: Par de
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-157
s
Tipo: Par de
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-166
N
Tipo: Par de
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-175
e

z5
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José

23/4/2021
Tipo: Parde
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-177
o
Tipo: Parde
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-178
oh
Tipo: Par de
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-180
ol
Fuerza de contacto/rozamiento
Componentes X Y yA Resultante
Fuerza de contacto(N) 0 0 -2.6836E+05 2.6836E+05
Tipo: Par de
contacto rigido
Entidades: 2 cara(s)
Contacto-181
S

Fuerza de contacto/rozamiento
Componentes X Y YA Resultante

Fuerza de contacto(N) 0 0 -2.6836E+05 2.6836E+05

z5
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José
23/4/2021

Informacion de malla

Tipo de malla Malla mixta
Mallador utilizado: Malla estandar
Transicion automatica: Desactivar
Incluir bucles automaticos de malla: Desactivar
Puntos jacobianos 4 Puntos
Verificacién jacobiana para el vaciado Activar
Tamano de elementos 15.8293 mm
Tolerancia 0.791465 mm
Trazado de calidad de malla Malla con calidad de borrador
Regenerar la malla de piezas fallidas con malla Desactivar
incompatible

Informacion de malla - Detalles

Numero total de nodos 5200
Numero total de elementos 9496
Tiempo para completar la malla (hh;mm;ss): 00:00:20
Nombre de computadora:

Nombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique
Nombre de estudio:Analisis estatico 1(-Predeterminado-)
Tipo de malla: Malla mixta

A

&5
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Ursella e Hijos S.R.L.

Torrens Brian José

23/4/2021
Detalles del sensor
No hay datos
Fuerzas resultantes
Fuerzas de reaccion
Conjur.lto de Unidades Sum X Sum Y Sum Z Resultante
selecciones
Todo el modelo N 0.169825 246.055 0.0973558 246.055
Momentos de reaccion
Conjunto de . SumY Sum Z Resultante
selecciones Unidades Sum X
Todo el modelo N.m 0.188522 -0.0525628 0.0443163 0.200667

Vigas
No hay datos

75
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José

23/4/2021
Resultados del estudio
Nombre Tipo Min. Max.
Tensiones1 VON: Tension de von Mises 3.068e-02 kgf/cm”"2 6.730e+02 kgf/cm"2
Nodo: 4597 Nodo: 3265
Mombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique
Nombre de estudio:Ar]é_li_sis esgé_tico 1-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Analisis estatico tension nodal Tensiones1
Escala de deformacidn: 1
won Mises (kgficm~2)
6.730e+02
6.169e+02
_ 5.608e+02
E ? ' _ 5.047e+02
‘ . _ 4487e+02
: - 3.926e+02
3.365e+02
2.804e+02
. 2.243e+02
- 1.633e+02
1.122e+02
5.611e+01
3.063e-02
X = Limite eldstico: 1.758e+03
A
Voladizo posicionador de tabique-Analisis estatico 1-Tensiones-Tensiones1
Nombre Tipo Min. Max.
Desplazamientos1 URES: Desplazamientos 0.000e+00 mm 1.052e+00 mm
resultantes Nodo: 3373 Nodo: 1113

s
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José
23/4/2021

Nombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique
MNombre de estudio:Analisis estitico 1(-Predeterminado-)

Tipo de resultado: Desplazamiento estatico Desplazamientos1
Escala de deformacidn: 1

Max.: 1.052e+00)! URES (mm)
1.052e+00

l 9.644e-01

- 8.767e-01

- 7.5%0e-01
- 7.014e-01
- 6.137e-01

5.260e-01

Min.: 1.000e-30

. 4.384e-01

. 3.507e-01

- 2.630e-01

1.753e-01

8.767e-02

1.0Q0e-30

N

Voladizo posicionador de tabique-Analisis estatico 1-Desplazamientos-Desplazamientos1

Nombre Tipo Min. Max.

Deformaciones unitarias1 | ESTRN: Deformacion unitaria 4.280e-09 1.824e-04
equivalente Elemento: 7333 Elemento: 4640

Mombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique

Nombre de estudio:Analisis estatico 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Deformacion unitaria estatica Deformaciones unitarias1
Escala de deformacidn: 1

ESTRN

1.824e-04

l 1.672e-04

- 1.520e-04

- 1.363e-04

- 1.216e-04

- 1.064e-04
9.122e-05
Hi 7.602e-05

- 6082e-05

- 4.561e-05
3.041e-05
1.521e-05

Min.: 4.250e-09 4.250e-09

A

Voladizo posicionador de tabique-Analisis estatico 1-Deformaciones unitarias-Deformaciones unitarias1

P
AY
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Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José
23/4/2021

Nombre Tipo Min. Max.
Factor de seguridad2 Automatico 2.457e+00 2.895e+04
Nodo: 3265 Nodo: 3756

Mombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique
Nombre de estudio:Analisis estatico 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Factor de seguridad Factor de seguridad2
Criterio: Automatico

Distribucidn de factor de seguridad: FDS min = 2.5

2.895e+04
2.653e+04
2.412e+04
: ; - 2171e+04

‘ . _ 1.930e+04
: 16394

1.447e+04

- 1.206e+04
. 9.651e+03
. 7.239e+03

- 4.826e+03

I 2.414e+03
Max.: 2.895e+04 2.457e+00

Y

N

Voladizo posicionador de tabique-Analisis estatico 1-Factor de seguridad-Factor de seguridad2

Nombre Tipo
Percepcion del disefo1 Percepcion del disefio

Nombre del modelo:Voladizo posicionador de tabique
Nombre de estudio:&nalisis estatico 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Percepcidn del disefio Percepcidn del disefiol

N

s

SOLIDWORKS  Analizado con SOLIDWORKS Simulation Simulacién de Voladizo posicionador de tabique 15



Ursella e Hijos S.R.L. Torrens Brian José
23/4/2021

| Voladizo posicionador de tabique-Analisis estatico 1-Percepcion del diseio-Percepcion del diseio1 |
Conclusioén

2.

25
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Proyecto: Desarrollo de sistema automatico de encajado para sachet de grasa bovina y porcina
Comitente Ursella E Hijos S.R.L.
Disefiadores PIANETTI, Marcos Dino y TORRENS, Brian José
Director Ing. BENZI, Sebastian
N° catalogo Descripcion catalogo Fabricante Observaciones

1 Componentes de traccién PIAZ

2 Cajas porta rodamientos PIAZ

3 Rodillos de retorno PIAZ

4 Rodamientos contacto angular SKF

5 Pifiones SKF

6 Porta rodamientos y tensores SKF

7 Banda curva M2540; radius flush grid HABASIT

8 Pifidn utilizado para esta cinta anterior HABASIT

9 Banda cleandrive; CD.M25.S UA.CB HABASIT

10 Pifion serie CD25 HABASIT

11 Banda alimentaria 2P120/SG White con acces HABASIT

12 Perfil ZR2 HABASIT

13 Perfil MB 02U HABASIT

14 Cadenas JORESA

15 Motorreductor SEW

16 Servomotores SEW

17 Cilindros neumaticos FESTO

18 Pinzas neumaticas radials FESTO

19 Rodamientos lineales ESTANDAR

20 Tablero de control ESTANDAR

21

22




S 4 Componentes -
Traccion - Traction

Anillo de Fijaciéon Cuadrado Blanco
Split Shafting Collars White

R34.45

=

A

145 TORNILLO M4
(F» a
RIEEE S
PIEZA DESCRIP. A PESO
1448 | ANILLO FIJACION | 40
1449 | CUAD.BLANCO |[1"1/2"| 40g¢

Anillo de Fijacién Cuadrado Negro
Split Shafting Collars Black

R34.45

11.5‘

A

FM'S TORNILLO M4
il
PIEZA DESCRIP., A PESO
1445 | ANILLO FIJACION | _40
1446 | CUAD. NEGRO 1"1/2"| 40¢g




S 4 Componentes -
Cajas Porta-Rodamientos - Square Support

C.P.R. 4 Agujeros Serie UCF
Bearing Support Series UCF With 4 Holes

.

Y

|

]

PIEZAS ©ODI| DES. PESO ODE @S E B G U T
CERRADA | ABIERTA

083 | 1258 | 20 M0g | 52 <
068 | 1259 | 25 3989 | 52 71 (98 122.2 1485 50,2 DN
069 | 1260 | 30 | 4AGUL| 577g | _62_ | 11 | 84 |110 15| 285 <
133 1261 | 35 882g | 80 26 | 34> <
882¢g 92 | 118 Z 556
136 | 1262 | 40 9689 | 80 515 & \

LUBRICATOR
WASHE
BEARING

CCPR 4 agujeros E/ C 84 mm
Bearing Support With 4 Holes 84 mm

b
7 } N
) %Y
NS A=
o T

PIEZAS ODI DES. PESO ODE ©DI 9S E B G
CERRADA | ABIERTA

1860 1861 30 752 ¢
1862 1863 35 | 4AGUJ. | 8159 80 40 |10.2 {83.5 110.5] 25.3
1864 1865 40 925¢

LUBRICATOR
WASHE

BEARING
\




Iransporte Liviano ==+ Ee Retractil Rodamiento e
® Products for lightweight materials to be transported

° Componentes Principales del Rodillo «s.

@ CANO  MAT.CANO ESP. CANO @ EJE MAT. EJE

_ A5l 2 Assl
CANO
TAPA 050 PVC 32 g2 | Al
RODAMIENTO PVC 32 SAE
RESORTE SiE 2 ShE
—— [Jf
MEDIDAS QUE DEBEN SER INFORMADAS
ARANDELAS
GUARDAPOLVO EXTERNO t;
A
8
o Punta sin Agujero ... o Punta con Agujero ... VINTA oo

° Dimensiones Generales =«

A=PosiciondelAgujero
B=DiametrodelAgujero

\ LE

LR

v
|@E| OR

RODILLOS/ROLLERS m

2 S5



3.1 Rodamientos de una hilera de bolas de contacto angular

d 25-30mm
tB*
D T4
1 r3 7—§7
™ r
D 12 \
D Dyd; d dq D2 Ds
C 1o
aiag—
2RZ
Dimensiones principales Capacidad de carga Carga limite  Velocidades nominales Masa Designaciones
basica de fatiga Velocidad ~ Velocidad Rodamientos de Rodamiento de
dinamica estatica de limite emparejamiento disefio basico/
d D B C Co P, referencia universal sellado
mm kN kN r.p.m. kg -
25 52 15 14,8 9,3 0,4 16 000 12 000 0,13 - 7205 BE-2RZP
52 15 14,8 9,3 0,4 16 000 15000 0,13 - 7205 BEP
52 15 14,8 9,3 0,4 16 000 15000 0,13 - 7205 BEY
52 15 15,6 10 0,43 16 000 17000 0,13 7205 BECBP -
52 15 15,6 10 0,43 16 000 17 000 0,13 7205 BECBY -
52 15 15,6 10 0,43 16 000 20000 0,13 7205 BECBM -
52 15 15,6 10 0,43 16 000 17 000 0,13 7205 BECBPH -
52 15 18 11,4 0,49 17000 26 000 0,13 7205 ACCBM -
62 17 24,2 14 0,6 14000 11000 0,23 - 7305 BE-2RZP
62 17 24,2 14 0,6 14000 14000 0,23 - 7305 BEP
62 17 24,2 14 0,6 14000 14000 0,23 - 7305 BEY
62 17 26,5 15,3 0,655 14000 15000 0,23 7305 BECBP -
62 17 26,5 15,3 0,655 14000 15000 0,23 7305 BECBPH -
62 17 26,5 15,3 0,655 14000 15000 0,23 7305 BECBY -
62 17 26,5 15,3 0,655 14000 19000 0,23 7305 BECBM -
62 17 29 17 0,72 15000 22000 0,23 7305 ACCBM -
30 62 16 22,5 14,3 0,61 13000 10000 0,26 - 7206 BE-2RZP
62 16 22,5 14,3 0,61 13000 13000 0,2 - 7206 BEP
62 16 24 15,6 0,655 13000 14000 0,2 7206 BECBP -
62 16 24 15,6 0,655 13000 14000 0,2 7206 BECBPH -
62 16 24 15,6 0,655 13000 18 000 0,2 7206 BECBM -
62 16 25,5 17 0,71 13000 14000 0,2 7206 BECBY -
62 16 27,5 17,3 0,735 15000 20000 0,2 7206 ACCBM -
72 19 32,5 19,3 0,815 12 000 9500 0,35 - 7306 BE-2RZP
72 19 32,5 19,3 0,815 12 000 12 000 0,34 - 7306 BEP
72 19 35,5 21,2 0,9 12 000 13000 0,34 7306 BECBP -
72 19 35,5 21,2 0,9 12000 13000 0,34 7306 BEGAPH -
72 19 35,5 21,2 0,9 12 000 16 000 0,34 7306 BECBM -
72 19 37,5 23,2 0,98 12 000 13000 0,34 7306 BECBY -
72 19 39 23,6 1 13000 19000 0,34 7306 ACCBM -
Rodamiento SKF Explorer
» Producto popular
408 alkF



Piflones métricos, simples, agujero en bruto

ISO 06B-1 - 9,525 pasoen mm | 1SO 08B-1 - 12,70 paso en mm

t

PD —1- PD
R I
Tipo A Tipo B
Paso Numero Diametro Tipo Dimensiones Peso  Designacion Paso Numero Diametro Tipo Dimensiones Peso  Designacion
de primitivo Agujero Agujero Cubo  Grosor de de primitivo Agujero Agujero Cubo  Grosor de
dientes Estandar la malla dientes Estandar la malla
PD HL oy PD HL oy
Min. Max. Min. Max.
mm - mm - mm kg - mm - mm - mm kg -
9,525 80 246261 A 20 - - - - - 1,53 PHS 06B-1A80 12,70 22 89,24 A 12 - - - - 0,30  PHS 08B-1A22
B - 14 52 78 32 531 4,40  PHS 06B-1B80 B - 12 40 70 28 7,37 0,92  PHS 08B-1B22
84 25474 A 20 - - - - - 1,60  PHS 06B-1A84 23 93,27 A 12 - - - - - 0,34  PHS 08B-1A23
B - 14 52 80 32 531 4,72 PHS 06B-1B84 B - 14 40 70 28 7,37 0,95  PHS 08B-1B23
85 257,77 A 20 - - - - - 1,66  PHS 06B-1A85 24 97,29 A 12 - - - - - 0,37  PHS 08B-1A24
B - 14 52 80 32 531 493 PHS 06B-1B85 B - 14 40 70 28 7,37 0,98  PHS 08B-1B24
90 27293 A 20 - - - - - 1,72 PHS 06B-1A%0 25 101,33 A 12 - - - - - 0,41 PHS 08B-1A25
B - 14 55 80 32 531 5,20 PHS 06B-1B90 B - 14 40 70 28 7,37 1,01 PHS 08B-1B25
92 27899 A 20 - - == 2,16 PHS 06B-1A92 26 10536 A 16 - N == 0,44 PHS 08B-1A26
B - 14 55 80 32 531 5,45 PHS 06B-1B92 B - 16 46 70 30 7,37 1,09 PHS 08B-1B26
95 288,08 A 20 - - - - - 2,60  PHS 06B-1A95 27 109,40 A 16 - - - - - 0,48  PHS 08B-1A27
B - 14 55 80 32 531 3,95  PHS 06B-1B95 B - 16 46 70 30 7,37 113  PHS 08B-1B27
96 29111 A 20 - - - - - 2,20 PHS 06B-1A96 28 11342 A 16 - - - - - 0,51  PHS 08B-1A28
B - 14 55 80 32 531 568  PHS 06B-1B96 B - 16 46 70 30 7,37 117  PHS 08B-1B28
114 34568 A 20 - - - - - 3,13 PHS 06B-1A114 29 117,46 A 16 - - - - - 0,55  PHS 08B-1A29
B - 14 55 80 32 531 7,12 PHS 06B-1B114 B - 16 46 80 30 7,37 1,41 PHS 08B-1B29
12,70 8 33,18 A 8 - - - - - 0,03  PHS 08B-1A8 30 12150 A 16 - - - - - 0,59  PHS 08B-1A30
B - 10 10 20 25 7,37 0,06 PHS 08B-1B8 B - 16 46 80 30 7,37 1,46 PHS 08B-1B30
9 37,13 A 8 - - - - - 0,04 PHS 08B-1A9 31 125,54 A 16 - - - - - 0,63  PHS 08B-1A31
B - 10 10 24 25 737 0,09  PHS 08B-1B9 B - 16 46 90 30 7,37 1,75  PHS 08B-1B31
10 41,10 A 8 - - - - - 0,06  PHS 08B-1A10 32 129,56 A 16 - - - - - 0,68  PHS 08B-1A32
B - 10 11 26 25 737 012  PHS 08B-1B10 B - 16 46 90 30 7,37 1,79  PHS 08B-1B32
11 45,07 A 10 - - - - - 0,07  PHS 08B-1A11 33 13360 A 16 - - - - - 0,72  PHS 08B-1A33
B - 10 13 29 25 737 0,15  PHS 08B-1B11 B - 16 46 90 30 7,37 1,83  PHS 08B-1B33
12 49,07 A 10 - - - - - 0,09  PHS 08B-1A12 34 137,64 A 16 - - - - - 0,78  PHS 08B-1A34
B - 10 17 33 28 7,37 0,21 PHS 08B-1B12 B - 16 46 90 30 7,37 1,87 PHS 08B-1B34
13 53,06 A 10 - - . 0,10 PHS 08B-1A13 35 141,68 A 16 - - . 0,81 PHS 08B-1A35
B - 10 20 37 28 7,37 0,27 PHS 08B-1B13 B - 16 46 90 30 7,37 1,94 PHS 08B-1B35
14 57,07 A 10 - - - - - 012  PHS 08B-1A14 36 14572 A 16 - - - - - 087  PHS 08B-1A36
B - 10 24 41 28 7,37 0,33 PHS 08B-1B14 B - 16 50 90 35 7,37 221 PHS 08B-1B36
15 61,09 A 10 - - - - - 0,13  PHS 08B-1A15 37 149,76 A 16 - - - - - 0,92  PHS 08B-1A37
B - 10 28 45 28 737 0,39  PHS 08B-1B15 B - 16 50 90 35 7737 2,24 PHS 08B-1B37
16 65,10 A 10 - - - - - 0,16  PHS 08B-1A16 38 15380 A 16 - - - - - 0,97  PHS 08B-1A38
B - 12 30 50 28 7,37 0,46  PHS 08B-1B16 B - 16 50 90 35 737 2,33 PHS 08B-1B38
17 69,11 A 10 - - - - - 018 PHS 08B-1A17 39 157,83 A 16 - - - - - 1,02 PHS 08B-1A39
B - 12 30 52 28 7,37 0,51  PHS 08B-1B17 B - 16 50 90 35 7,37 2,30 PHS 08B-1B39
18 73,14 A 10 - - == 0,20 PHS 08B-1A18 40 161,87 A 16 . N == 1,08 PHS 08B-1A40
B - 12 35 56 28 7,37 0,59 PHS 08B-1B18 B - 16 50 90 35 7,37 2,44 PHS 08B-1B40
19 77,16 A 10 - - - = = 0,23 PHS 08B-1A19 41 16591 A 20 - - - - - 1,10  PHS 08B-1A41
B - 12 40 60 28 7,37 0,67  PHS 08B-1B19 B - 16 50 90 40 7,37 2,41 PHS 08B-1B41
20 81,19 A 10 - - - - - 0,25  PHS 08B-1A20 42 16995 A 20 - - - - - 1,00  PHS 08B-1A42
B - 12 40 64 28 737 0,77  PHS 08B-1B20 B - 16 60 90 40 7,37 2,38 PHS 08B-1B42
21 85,22 A 12 - - - - - 0,26  PHS 08B-1A21 43 17399 A 20 - - - - - 1,24 PHS 08B-1A43
B - 12 40 68 28 7,37 0,85 PHS 08B-1B21 B - 16 50 90 40 7,37 2,35 PHS 08B-1B43

Los agujeros maximos pueden incorporar chavetas estandar. Existen agujeros mas grandes para chavetas superficiales o cuando no se requiere una chaveta.

Para pinones con dientes templados, afiada una “H” antes del nimero de dientes, p. ej. PHS 08B-1AHS8.
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Piflones métricos, simples, agujero en bruto

ISO 08B-1 - 12,70 paso en mm | SO 10B-1 - 15,88 paso en mm

Paso Numero Diametro Tipo Dimensiones Peso  Designacion Paso Numero Diametro Tipo Dimensiones Peso  Designacion
de primitivo Agujero  Agujero Cubo  Grosor de de primitivo Agujero  Agujero Cubo  Grosor de
dientes Estandar la malla dientes Estandar la malla
PD H L tg PD H L tg
Min. Max. Min. Max.
mm - mm mm kg - mm - mm - mm kg -
12,70 44 178,03 A 20 - - - - - 1,28 PHS 08B-1A44 15,88 18 91,42 A 12 - - - - - 0,41 PHS 10B-1A18
B - 16 50 90 40 7,37 232 PHS 08B-1B44 B - 14 50 70 30 917 1,02 PHS 10B-1B18
45 182,07 A 20 - - - - - 1,00 PHS 08B-1A45 19 96,45 A 12 - - - - - 0,46 PHS 10B-1A19
B - 16 50 90 40 7,37 2,30 PHS 08B-1B45 B - 14 50 70 30 917 1,06 PHS 10B-1B19
46 186,10 A 20 - - - - - 1,43 PHS 08B-1A46 20 101,49 A 12 - - - - 0,52 PHS 10B-1A20
B - 16 50 90 40 7,37 2,45  PHS 08B-1B46 B - 14 50 75 30 917 1,22 PHS 10B-1B20
47 190,14 A 20 - - - - - 1,50  PHS 08B-1A47 21 106,52 A 12 - - - - - 0,57  PHS 10B-1A21
B - 16 50 90 40 7,37 2,60  PHS 08B-1B47 B - 16 50 75 30 917 1,26 PHS 10B-1B21
48 19418 A 20 - - - - - 1,57  PHS 08B-1A48 22 111,55 A 12 - - - - - 0,62  PHS 10B-1A22
B - 16 64 90 40 7,37 2,85  PHS 08B-1B48 B - 16 50 80 30 917 1,42  PHS 10B-1B22
50 20830 A 20 - - - - - 1,81  PHS 08B-1A50 23 116,58 A 12 - - - - - 0,67  PHS 10B-1A23
B - 16 64 90 40 7,37 2,92 PHS 08B-1B50 B - 16 50 80 30 917 1,47 PHS 10B-1B23
54 21843 A 20 - - - - - 2,00  PHS 08B-1A54 24 121,62 A 12 - - - - - 0,74  PHS 10B-1A24
B - 16 64 90 40 7,37 3,00 PHS 08B-1B54 B - 16 50 80 30 917 1,55 PHS 10B-1B24
57 23054 A 20 - - - - - 2,22 PHS 08B-1A57 25 126,66 A 12 - - - - - 0,81 PHS 10B-1A25
B - 16 50 90 40 7,37 3,13 PHS 08B-1B57 B - 16 50 80 30 917 1,62  PHS 10B-1B25
60 242,66 A 20 - - - - - 2,50  PHS 08B-1A60 26 131,70 A 16 - - - - - 0,88  PHS 10B-1A26
B - 16 64 90 40 7,37 3,30  PHS 08B-1B60 B - 20 55 8535 917 2,00  PHS 10B-1B26
64 25882 A 25 - - - - - 2,87  PHS 08B-1A64 27 136,75 A 16 - - - - - 0,96  PHS 10B-1A27
B - 16 64 90 40 7,37 3,60 PHS 08B-1B64 B - 20 55 8535917 2,05 PHS 10B-1B27
70 283,07 A 25 - - - - - 3,43 PHS 08B-1A70 28 141,78 A 16 - - - - - 1,02 PHS 10B-1A28
B - 16 64 90 40 7,37 3,80 PHS 08B-1B70 B - 20 55 90 35 917 2,27 PHS 10B-1B28
72 29116 A 25 - - - - - 3,62 PHS 08B-1A72 29 146,83 A 16 - - - - - 1,09 PHS 10B-1A29
B - 16 64 90 40 7,37 4,00  PHS 08B-1B72 B - 20 55 90 35 917 2,35  PHS 10B-1B29
76 30733 A 25 - - - - = 3,99 PHS 08B-1A76 30 151,87 A 16 - - - - - 1,20 PHS 10B-1A30
B - 16 50 90 40 7,37 412  PHS 08B-1B76 B - 20 58 90 35 917 2,42 PHS 10B-1B30
80 32348 A 25 - - - - - 4,46 PHS 08B-1A80 31 156,92 A 16 - - - - - 1,28  PHS 10B-1A31
B - 16 64 90 40 7,37 500  PHS 08B-1B80 B - 20 58 9535917 2,66 PHS 10B-1B31
84 339,65 A 25 - - - - - 493 PHS 08B-1A84 32 161,95 A 16 - - - - - 1,38 PHS 10B-1A32
B - 16 64 90 40 7,37 6,12 PHS 08B-1B84 B - 20 58 9535 917 2,74 PHS 10B-1B32
85 34369 A 25 - - - - - 505  PHS 08B-1A85 33 167,00 A 16 - - - - - 1,46 PHS 10B-1A33
B - 16 64 90 40 7,37 6,32 PHS 08B-1B85 B - 20 58 95 35 917 2,80 PHS 10B-1B33
92 37199 A 25 - - - - - 5,88 PHS 08B-1A92 34 172,05 A 16 - - - - - 1,55 PHS 10B-1A34
B - 16 64 90 40 7,37 6,92  PHS 08B-1B92 B - 20 58 9535 917 2,90  PHS 10B-1B34
95 38411 A 25 - - - - - 6,23 PHS 08B-1A95 35 17710 A 16 - - - - - 1,63 PHS 10B-1A35
B - 16 55 90 40 7,37 7,38  PHS 08B-1B95 B - 20 58 9535 917 3,03  PHS 10B-1B35
96 38815 A 25 - - - - - 6,35  PHS 08B-1A96 36 18215 A 20 - - - - - 2,00  PHS 10B-1A36
B - 16 64 90 40 7,37 8,00  PHS 08B-1B96 B - 20 63 10 35 917 3,27  PHS 10B-1B36
114 46090 A 25 - - - - - 8,47  PHS 08B-1A114 37 18720 A 20 - - - - - 1,85  PHS 10B-1A37
B - 16 64 90 40 7,37 9,50  PHS 08B-1B114 B - 20 63 10 35 917 3,39 PHS 10B-1B37
15,88 8 41,48 A 10 - - - - - 0,07 PHS 10B-1A8 38 19224 A 20 - - - - - 1,93 PHS 10B-1A38
B - 10 11 25 25 917 012 PHS 10B-1B8 B - 20 63 10 35 917 3,49 PHS 10B-1B38
9 46,42 A 10 - - - - - 0,10 PHS 10B-1A9 39 19729 A 20 . - - - - 2,05 PHS 10B-1A39
B - 10 15 30 25 917 017  PHS 10B-1B9 B - 20 63 10 35 917 3,58  PHS 10B-1B39
10 51,37 A 10 - - - - - 0,12  PHS 10B-1A10 40 20234 A 20 - - - - - 2,15  PHS 10B-1A40
B - 10 18 35 25 917 0,23 PHS 10B-1B10 B - 20 63 10 35 917 3,69  PHS 10B-1B40
11 56,34 A 10 - - - - - 0,15  PHS 10B-1A11 41 20739 A 20 - - - - - 2,25  PHS 10B-1A41
B - 12 21 37 30 917 0,30 PHS 10B-1B11 B - 20 57 10 40 917 3,78 PHS 10B-1B41
12 61,34 A 10 - - - - - 0,18  PHS 10B-1A12 42 212,44 A 20 - - - - - 2,38 PHS 10B-1A42
B - 12 25 42 30 917 0,38 PHS 10B-1B12 B - 20 57 10 40 917 3,87 PHS 10B-1B42
13 66,32 A 10 - - - - - 0,21 PHS 10B-1A13 43 21749 A 20 - - - - - 2,49 PHS 10B-1A43
B - 12 28 47 30 917 0,47 PHS 10B-1B13 B - 20 57 10 40 917 3,96 PHS 10B-1B43
14 71,34 A 10 - - - - - 0,24 PHS 10B-1A14 4t 22253 A 20 - - - - - 2,61 PHS 10B-1A44
B - 12 32 52 30 917 0,57  PHS 10B-1B14 B - 20 57 10 40 917 4,05  PHS 10B-1B44
15 76,36 A 10 - - - - - 0,28  PHS 10B-1A15 45 22758 A 20 - - - - - 2,74 PHS 10B-1A45
B - 12 35 57 30 917 0,69  PHS 10B-1B15 B - 20 55 10 40 917 418  PHS 10B-1B45
16 81,37 A 12 - - - - - 0,31  PHS 10B-1A16 46 23263 A 20 - - - - - 2,87  PHS 10B-1A46
B - 12 40 60 30 9,17 0,77 PHS 10B-1B16 B - 20 64 10 40 9,17 4,34 PHS 10B-1B46
17 86,39 A 12 - - - - - 0,36 PHS 10B-1A17 47 237,68 A 20 - - - - - 2,99 PHS 10B-1A47
B - 12 40 60 30 917 0,82 PHS 10B-1B17 B - 20 64 10 40 917 4,50 PHS 10B-1B47

Los agujeros maximos pueden incorporar chavetas estandar. Existen agujeros mas grandes para chavetas superficiales o cuando no se requiere una chaveta.

Para pinones con dientes templados, afiada una “H” antes del nimero de dientes, p. ej. PHS 08B-1AHS8.

alkF

141



Generado desde {sitio} el {fecha}

TU 30 TF Soportes tensores con
rodamientos de bolas

Soportes tensores con rodamientos de

bolas
Especificacion técnica
Cumplimiento con el estandar ISO
Purpose specific For material handling applications
Material del soporte Fundicion
Sealing solution Sellos estandares con aros deflectores adicionales
""5““| DIMENSIONES

I TAZ ™ A
‘~> a3, d 30 mm
' _ ﬁﬁ, d =39.7 mm

] =F oF
I 5 ﬂ A 37 mm
dy d \\_/ AN A 13.5 mm
1 .
| S L
1 A, 28 mm
Asg 21 mm
J B 38.1 mm
A.ﬂ|

A B4 38.1 mm
B, 5mm
H 104 mm
Hy 89 mm
H, 56 mm
L 114 mm
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Ly 70 mm
L, 10 mm
| L3 57 mm
N 22 mm
Ny 16 mm
N, 37 mm
Sq 22.2 mm
ORIFICIO ROSCADO
Rg 1/4-28 UNF
R4 3.5mm
Ry 30°
BOQUILLA ENGRASADORA
BN 6.5 mm
SWy 7 mm
Gy 1/4-28 SAE-LT
DATOS DEL CALCULO
Carga limite de fatiga P, 0.475 kN
Velocidad limite 6 300 r/min
con tolerancia de eje h6
MASA
Mass bearing unit 1.25 kg
INFORMACION DE MONTAJE
Prisionero (tornillo de fijacion) G, M6x0.75

alcF
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Tamano de llave hexagonal para prisionero 3mm

Par de apriete recomendado para el prisionero 4 N-m

PRODUCTOS INCLUIDOS

Soporte TU 506 M
Rodamiento YAR 206-2F
PRODUCTOS ASOCIADOS

Tapa lateral ECY 206

alcF
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Mas informacion

Detalles del producto Informacion sobre ingenieria Herramientas
Soportes tensores seg(n Principios para la seleccion Bearing Select
las normas ISO y la aplicacion de las (Herramienta para la
unidades de rodamientos seleccion de rodamientos)

Soportes tensores segin de bolas: Descargar

las normas catalogo (4.9 MB)
norteamericanas Principios para la seleccion

Engineering Calculator
(Herramienta para calculos

. de ingenieria)
Soportes tensores seg(n de solu.uones de . .
las normas industriales rodamientos montados Instrucciones de montaje y
japonesas (JIS) Falla del rodamiento y

como prevenirla

desmontaje de rodamientos

Soportes tensores, no
estandarizados (linea de
procesamiento de
alimentos SKF)
Permissible misalignment

Locating/non-locating
support

Cargas

Limites de temperatura
Velocidad admisible
Lubricacion

Montaje y desmontaje
Ordering information

Sistema de designacion
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https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/take-up-units-to-ISO-standards
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/take-up-units-to-North-American-standards
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/take-up-units-to-JIS
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/take-up-units-not-standardized
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/permissible-misalignment
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/locating-nonlocating
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/loads
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/temperature-limits
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/permissible-speed
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/lubrication
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/mounting-and-dismounting
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/ordering-system
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/ball-bearing-units/take-up-ball-bearing-units/designation-system
https://www.skf.com/binaries/pub12/Images/0901d196802a2b8f-13728-EN-Y-bearing-and-Y-b-units_tcm_12-129182.pdf#cid-129182
https://www.skf.com/ar/products/mounted-bearings/principles-of-selecting-mounted-bearing-solutions
https://www.skf.com/ar/products/rolling-bearings/bearing-failure-and-how-to-prevent-it
https://www.skf.com/ar/support/engineering-tools/bearing-select
https://www.skf.com/ar/support/engineering-tools/engineering-calculator
https://www.skf.com/ar/support/engineering-tools/rolling-bearings-mounting-and-dismounting-instructions
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Términos y condiciones

Al visitar y utilizar esta pagina web/aplicacion del Grupo SKF, entendiendo por tal AB SKF y/o cualquiera de sus filiales
("SKF"), usted acepta los siguientes términos y condiciones

Limitacion de la garantia y de la responsabilidad

Aungue se ha puesto el maximo empefio en asegurar la exactitud de la informacion incluida en esta pagina
web/aplicacion, SKF proporciona dicha informacion "TAL CUAL", y DENIEGA CUALQUIER GARANTIA, EXPRESA O
IMPLICITA, INCLUIDAS, ENTRE OTRAS, LAS GARANTIAS IMPLICITAS DE COMERCIABILIDAD Y APTITUD PARA FINES
ESPECIFICOS. Usted reconoce que utilizara esta pagina web/aplicacion bajo su propio riesgo, que asume la
responsabilidad completa de todos los costos asociados al uso de esta pagina web/aplicacion y que SKF no sera
responsable de ningln dafio directo, incidental, consecuente ni indirecto de ningin tipo, derivado de su acceso a la
informacion o los programas informaticos disponibles en esta pagina web/aplicacion o del uso de estos. Todas las
garantias y declaraciones incluidas en esta pagina web/aplicacion acerca de los productos o servicios de SKF que usted
adquiera o use estaran sujetas a los términos y condiciones acordados en el contrato del producto o servicio en cuestion.
Asimismo, en lo que respecta a las paginas web/aplicaciones no pertenecientes a SKF mencionadas en nuestra pagina
web/aplicacion o donde se incluya un hipervinculo, SKF no ofrece garantia alguna respecto de la exactitud o la
confiabilidad de la informacion contenida en dichas paginas web/aplicaciones y no asumira ninguna responsabilidad sobre
el material creado o publicado por terceros incluido en dichas paginas y aplicaciones. Ademas, SKF tampoco garantiza que
esta pagina web/aplicacion ni que esas otras paginas web/aplicaciones vinculadas estén libres de virus u otros elementos
perjudiciales.

Derechos de autor

Los derechos de autor de esta pagina web/aplicacion y el derecho de autor de la informacion y los programas
informaticos disponibles en esta pagina web/aplicacion pertenecen a SKF o a los otorgantes de su autorizacion de uso.
Quedan reservados todos los derechos. Todo el material autorizado para su uso mencionara al otorgante que haya
concedido a SKF el derecho a utilizar el material. La informacion y los programas informaticos disponibles en esta pagina
web/aplicacion no podran reproducirse, duplicarse, copiarse, transmitirse, distribuirse, almacenarse, modificarse,
descargarse ni explotarse de ningln otro modo para uso comercial sin la autorizacion previa por escrito de SKF. No
obstante, si podran reproducirse, almacenarse y descargarse para su uso por parte de particulares sin la autorizacion
previa por escrito de SKF. En ninglin caso se podra facilitar esta informacion o programas informaticos a terceros.

Esta pagina web/aplicacion incluye determinadas imagenes que se utilizan bajo licencia de Shutterstock, Inc.

Marcas comerciales y patentes

Todas las marcas comerciales, nombres de marcas y logotipos de empresas que aparecen en la pagina web/aplicacion
son propiedad de SKF o de los otorgantes de su autorizacion de uso, y no podran ser utilizados de ningin modo sin la
autorizacion previa por escrito de SKF. Todas las marcas comerciales autorizadas publicadas en esta pagina
web/aplicacion mencionan al otorgante que haya concedido a SKF el derecho a utilizar la marca comercial. El acceso a
esta pagina web/aplicacion no concede al usuario ningln derecho sobre las patentes propiedad de SKF o autorizadas a
SKF.

Cambios

SKF se reserva el derecho a introducir cambios o ampliaciones de esta pagina web/aplicacion en cualquier momento.
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HabasitLINK®
M2540 Radius Flush Grid 1" habasit S22

Descripcion ok o N
) ) o/ N | /A {f
» Para transporte curvilineo y rectilineo (factor de o4 7Y “w*N"
v - § /.\ 7 (/‘\\

pandeo 2,2) " Varh e
» 35% de &rea abierta; 53% de &rea abierta de contacto; {0, ,"‘A ¢ < - /,\ >

mayor apertura posible: 6x12.5 mm (0,24"x0,49") L PN o PR T //\ {‘\
» Excelentes propiedades de refrigeracion y drenaje £ P Sa P NP &S VS

ol de [red y . e,
» Fé&cil de limpiar 7 o T Tpwing »
» Materiales aptos para uso alimentario disponibles L, i} !f"’;f Vo A f_// 2 v 4
» Didmetro de la varilla: 5 mm (0,2") / i /{ /._ &~/ ’,\ /,\ v
y . v £ 15 &
Accesorios disponibles l ) /F y /’/;
| PR

» Perfiles »
» Unetas inferiores
» Guardas laterales
» Dispositivos de sujecion ‘
[ ]
[ ]

Maodulos GripTop 11 ‘ :
Dispositivo divisor de carriles —
P (0.43") i .-F : W @j D\ @)
1Il

Datos de la banda

Material de la banda __

PO
Resistencia nom. a la traccién N/m 27000 25000 19000 19000
F'\ recorrido recto Ib/ft 1850 1713 1300 1300
Resis. nom. a la traccién Fy en N 1500 1300 1000 1000
curva M Ibf 338 293 225 225
Rango de temperatura °C -40 - 93 -46 - 130 5-105 5-93
°F| -40 - 200 -50 - 266 40-220 40 - 200
Temperatura maxima (corto °C 160
plazo) °F| 320
Peso de la banda m, kg/m?2 70 6.0 4.7 4.7
Ib/sqft 1.44 1.23 0.96 0.96
M Para b, > 300 mm (12") se admiten valores superiores. Consulte LINK-SeleCalc
Diametro de rodillos de Didmetro de rodillos de Didmetro para ajuste por  Radio de retroflexion Radio de retroflexion
reenvio apoyo gravedad y rodillos para hacia atras para para elevadores con
(mfnimo) (minimo) accionamiento central  elevadores sin guardas guardas laterales o
(min.) laterales o zapatas de zapatas de sujecion
sujecion (minimo) (minimo)
mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg.
50 2 50 2 100 4 150 6 250.0 10

Use el radio de retroflexion més grande posible para elevadores con guardas laterales o dispositivo de sujecion
(min.).

Hoja de datos del producto (Lanzado) 19.06.2019



HabasitLINK®
M2540 Radius Flush Grid 1" habasit S22

Gama estandar de anchos de la banda y factor de pandeo Q (R,,,=Q x b,)

Ancho banda (mm) (nom.) 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850
Ancho banda (pulg.) (nom.) 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34
Factor de padeo Q 2.03 2.07 210 212 214 215 216 217 218 2.18 2.19 219 219 2.20
Ancho banda (mm) (nom.) 900 950 1000 1050 1100 1150 1200
Ancho banda (pulg.) (nom.) 36 38 40 42 43 45 47
Factor de padeo Q 220 220 221 221 221 221 221

No se recomienda el empleo de anchos de banda superiores a 1’200 mm (48"); le rogamos se ponga en contacto
con su representante Habasit.

Los anchos reales de la banda son, en la mayoria de los casos, entre 0.1% y 0.3% menores.

Para bandas de PP hasta 750mm (30") de -3 mm a 0 y de -0.4% a 0% para bandas m s anchas.

Para bandas de POM hasta 750mm (30") de -3 mm a 0y de -0.4% a 0% para bandas m s anchas.

Los anchos estandar de banda estan disponibles en incrementos de 50 mm (2"). Se ofrecen anchos no estandar
en incrementos de 16.66 mm (0.66"). El ancho mas pequeno posible es de 83.4 mm (3.25").

Para la seleccion del material, consulte las propiedades detalladas y colores en las Directrices Técnicas
HabasitLINK®.

La resistencia nominal a la traccion es vélida para una temperatura de 23 °C (73 °F). La fuerza de traccion
admisible depende de la temperatura de funcionamiento en las proximidades de los pinones motores. Dentro del
rango de temperaturas admitido, la fuerza de traccidon admisible puede variar entre el 100% vy el 20% de la
resistencia de traccidén nominal. Para obtener informacién detallada sobre el célculo correcto de la fuerza de
traccion efectiva, consulte la Guia de célculo de las Directrices Técnicas HabasitLINK®.

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencién de responsab|l|dad en nombre propio y en el de sus compafias afiliadas, directores, empleados agentes y contratistas
(en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos’). iDEBEN LEERSE
ATENTAMENTE LAS AD\/ERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD RECOMENDADAS!
Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de instalacion y operacion.
Todas las indicaciones e informacién sobre la aplicacién, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen recomendaciones que se
ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectlan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su integridad, precisiéon o
adecuacion a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con equipos de prueba de
pequena escala, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el ambito de aplicacion |ndustria| Los
nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y sin previo avis

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN" HABASIT NO REALIZA,
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
éRDg(c:Eégg)N Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
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Los pinones para la Serie M2500 habasit 24

M = bandas modulares
Paso de la correa
S = moldeado de una pieza Z = pifidn partido moldeado
Numero de dientes
Tamano el eje (didmetro)
Tipo de eje: Q = eje cuadrado; R = eje redondo
Material: 6 = POM; 8 = PA

(M [25[S [12]40/Q] 6
Disponibilidad del pifi6n

Tipo N° de Paso @ dp A, B, Agujero cuadrado @ Agujero redon-  Material

dientes Q do R estandar
mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg. mm Pulg.

S 7 59,4 2,3 24,7 0,97 20 0,79 25 1 - - POM

S 8 66,7 2,6 28,3 1,12 30 1,18 25 - 30 1 POM

S 10 82,5 33 36,3 1,43 30 1,18 40 1/1.5 30 1 POM

S 12 98,6 39 44,3 1,74 30 1,18 40 1/15 30/40 1 POM

S 15 122,7 4,8 56,4 2,22 30 1,18 60 - - - POM

S 16 130,8 52 60,4 2,38 30 1,18 40 1.5 30 - POM

S 18 146,9 5,8 68,4 2,69 30 1,18 40/60 |1.5 30 1/17, POM

S 20 163,0 6,4 76,5 3,01 30 1,18 40/60 1.5 30 1 POM

Z 12 98,6 3,9 44,3 1,74 40 1,67 40 1.5 - - POM

Z 18 146,9 58 68,4 2,69 47 1,85 40 - - - POM

z 20 163,0 6,4 76,5 3,01 40 1,57 40 - - - POM

S, Z: Pinones moldeados. Otros pinones y agujeros disponibles a peticion.

Chaveteros para agujeros redondos siguen los estandares europeos para los valores métricos y los estdndares
de los E.E.U.U. para los valores imperiales. Para dimensiones detalladas ver la tabla en la Guia de Ingenieria
capitulo Guia de diseno.

Otros materiales disponibles a peticion.

(>
] 1
q \ s R
| e -
1 ] o) m
& o L’
I
>
ryv
Pindén de una pieza ("ventana abierta") Pindn partido en dos

Ficha de datos del producto (Lanzado) 07.12.2013



HabasitLINK® j
Los pinones para la Serie M2500 habasit 24

Posicionamiento de los pifiones

C
1 ]
o
1
e
)
BE Banda La distancia C entre el eje del pindn y el soporte de
RC Sistema de retencién deslizamiento ST es de por lo menos 28 milimetros

SP Pindn (1,1".
b, ancho de la banda

Guias de desgaste
Entre el eje motriz y los pihones o los rodillos de reenvio la banda es llevada por un soporte de deslizamiento
con guias de desgaste longitudinales (SL) de Polietileno de UHMW o de otro material adecuado.
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Los pinones para la Serie M2500

Posicionamiento de los pifiones

habasit £

Para el posicionamiento correcto del pindn central hay que dividir el ancho de la banda entre el incremento del
eslabén. El resultado redondeado sera un nimero par o impar. Estos nimeros son los criterios aplicados para
establecer la existencia o no de deslizamiento (ver tabla).

Tipo de banda

pifiiones a
minima
mm
pulg.
Series M2500 50
excepto 2
M2540/44
excepto
M2585/86
M2540 50
2
M2540 50
con dispositivo 2
de sujecion

M2540 mold to 50
width (MTW) y 2
con diseno tipo

ladrillo
M2544 50
2
M2585-P0 67
M2586 2.66
M2585-S0 67
2.66

maxima

mm
pulg.
100
4

17
4.6

17
4.6

117
4.6

17
4.6

135
5.3

135
5.3

Distancia entre los Distancia minima

de los pifiones

Criterio
para el

desde el borde de la posicio-

banda *

XL XR
mm mm
pulg. pulg.
25 25

1 1

21 29
0.8 1.15
54 62
2.13 2.44
41 49
1.6 1.93
33 42
1.3 1.65
42 59
1.65 2.32
76 59

3 2.32

namiento
del piidn
central

pulg.
b,/ 16.66
b,/ 0.66

b,/ 16.66
b,/ 0.66

b,/ 16.66
b,/ 0.66

b,/ 16.66
b,/ 0.66

b,/ 16.66
b,/ 0.66

b,/ 33.8
b,/ 1.33

b,/ 33.8
b,/ 1.33

Resultado de
la formula
(redondea-
do)

ndmero par
(2,4,6..)
ndmero impar
3,5, 7..)

ndmero par
(2,4,6..)

ndmero impar
3,5,7..)

namero par
(2,4,6..)

ndmero impar
(3,5,7..)

ndmero par
(2,4,6..)

ndmero impar
(3,5, 7..)
ndmero par
(2,4,6..)

ndmero impar
(3,5,7..)

numero par
(2,4,6..)

ndmero impar
(3,5,7..)

numero par
(2,4,6..)

ndmero impar
(3,5, 7..)

Des- Observaciones

plaza-

mien-

toe

mm

pulg. Deslizamiento

8.3 hacia la derecha o la izquier-
0.33 da

0 sin deslizamiento

0

4.2 a la derecha en direccion de
0.17 marcha A, a la izquierda en

direccion de marcha B

4.2 a la izquierda en direccién de

0.17 marcha A, a la derecha en
direccion de marcha B

4.2 a la derecha en direccion de

0.17 marcha A, a la izquierda en
direccion de marcha B

4.2 a la izquierda en direccién de

0.17 marcha A, a la derecha en
direccion de marcha B

4.2 a la derecha en direccion de

0.17 marcha A, a la izquierda en

direccion de marcha B

4.2 a la izquierda en direccién de

0.17 marcha A, a la derecha en
4.2 a la derecha en direccion de
0.17 marcha A, a la izquierda en

direccion de marcha B

4.2 a la izquierda en direccién de

0.17 marcha A, a la derecha en
direccion de marcha B

8.3 a la derecha en direccion de

0.33 marcha A, a la izquierda en

direccion de marcha B

8.3 a la izquierda en direccién de

0.33 marcha A, a la derecha en
direccion de marcha B

8.3 a la derecha en direccion de

0.33 marcha A, a la izquierda en

direccion de marcha B

a la izquierda en direccion de
marcha A, a la derecha en
direccion de marcha B

8.3
0.33

* X_and X se relacionan con la direccion de marcha Ay a la inversa con la direccion de marcha B.
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M2540, borde izquierdo X_(similar a M2544) M2585-S0, borde izquierdo XL (similar a M2585-PQ,

M2586)

Numero de pifiones y guias de desgaste para bandas rectilineas

(Excepto: M2585 / 86: ver tabla aparte)

Ancho de banda estédndar (nominal) Numero de pifones por
eje
mm pulg. Numero minimo
150 6 2
200 8 2
250 10 3
300 12 3
350 14 3
400 16 3
450 18 5
500 20 5
550 22 5
600 24 5
700 28 7
800 32 7
900 36 9
1000 40 9
1100 43 11
1200 47 11
1300 51 13
1400 55 13
1600 63 15
1800 71 17
2000 79 19

Numero de guias de desgaste

Lado de transporte Lado de retorno (inferior)
(superior)

2
2
3
3
4
4
4
5
5
5
6
7
7
8
8

9

10
10
1
12
13

N NN o o0 oo ol AR WOWOWLOLOWwNDNDNDN

El nUmero de pinones depende de la carga de la banda y puede ser diferente entre el eje motriz y el rodillo de

reenvio.

Para un célculo del niumero correcto de pinones use el programa de célculo LINK-SeleCalc.
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Numero de pinones y guias de desgaste para bandas curvilineas M2540, M2544

Ancho de banda estandar (nominal) Numero de pifones por Numero de guias de desgaste
eje
mm pulg. Numero minimo Lado de transporte Lado de retorno (inferior)
(superior)

150 6 2 2 2
200 8 2 2 2
250 10 2 3 2
300 12 3 3 2
350 14 3 3 3
400 16 3 3 3
450 18 3 3 3
500 20 3 4 3
550 22 5 4 3
600 24 5 4 3
700 28 5 5 4
800 32 7 5 4
900 36 7 5 4
1000 40 9 6 5
1100 43 9 6 5
1200 47 9 7 5

El nimero de pinones depende de la carga de la banda y puede ser diferente entre el eje motriz y el rodillo de
reenvio.
Para un célculo del nimero correcto de pinones use el programa de célculo LINK-SeleCalc.

Numero de pinones y guias de desgaste para bandas curvilineas M2540 and M2544 con lengiietas de
sujecion

Ancho de banda estédndar (nominal) Numero de pifones por Numero de guias de desgaste
eje
mm pulg. Numero minimo Lado de transporte Lado de retorno (inferior)
(superior)

150 6 1 2 2
200 8 2 2 2
250 10 2 3 2
300 12 2 3 2
350 14 3 3 3
400 16 3 3 3
450 18 3 3 3
500 20 3 4 3
550 22 3 4 3
600 24 5 4 3
700 28 5 5 4
800 32 5 5 4
900 36 7 5 4
1000 40 9 6 5
1100 43 9 6 5
1200 47 9 7 5

El nimero de pinones depende de la carga de la banda y puede ser diferente entre el eje motriz y el rodillo de
reenvio.
Para un célculo del niumero correcto de pinones use el programa de célculo LINK-SeleCalc.
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Numero de piiiones y guias de desgaste para bandas curvilineas M2540 Radius Flush Grid 1" (mold to

width (MTW) y con diseno tipo ladrillo)

Ancho de banda estéandar (nominal) Numero de pifones por
eje

mm pulg. Numero minimo

206 8.11 2

256 10.08 2

306* 12.05 3

406 16 3

506 19.9 5

606 23.85 5

Numero de guias de desgaste

Lado de transporte Lado de retorno (inferior)
(superior)

2 2

3 2

3 2

3 3

4 3

4 3

* El Ancho de banda de 306 mm (12,05") es un ancho estédndar mold to width (no tipo ladrillo). Todos los demas

anchos de banda son médulos cortados.

Numero de pinones y guias de desgaste longitudinales M2585, M2586

Ancho de banda estandar (nominal) NUmero de pihones por
eje

mm pulg. Numero minimo

305 12 2

508 20 3

711 28 5

914 36 7

1117 44 7

1319 52 9

1522 60 11

1725 68 13

1928 76 13

2131 84 15

2353 92 17

2536 100 19

NuUmero de guias de desgaste

Lado de transporte Lado de retorno (inferior)
(superior)

10
10
12
12
13
16
18

O© 0O 0O NN B PP WwwNmNDN

El nUmero de pinones depende de la carga de la banda y puede ser diferente entre el eje motriz y el rodillo de

reenvio.

Para un célculo del niumero correcto de pinones use el programa de célculo LINK-SeleCalc.
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Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de ven-
tas

Habasit realiza esta exencién de responsabilidad en nombre propio y en el de sus companias afiliadas, directores, empleados, agentes y contratistas
(en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos’). DEBEN LEERSE
ATENTAMENTE LAS ADVERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD RECOMENDADAS!
Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catédlogo de Habasit asi como en los manuales de instalacion y operacion.
Todas las indicaciones e informacion sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen recomendaciones que se
ofrecen con debida diligencia y atencién, pero no se efectlan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su integridad, precisién o adecua-
cién a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacién de laboratorio con equipos de prueba de pequena esca-
la, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el &mbito de aplicacién industrial. Los nuevos conoci-
mientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y sin previo aviso. ’
SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN". HABASIT NO REALIZA
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
ADECUACION Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
PROCESOS.”
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Segmento industrial
Panaderia (pan), Golosinas, Chocolate/pasteleria, Productos lacteos, Congelados, Frutas, Pizza, Aves, Comidas
preparadas, Carne, Marisco, Verduras

Aplicaciones
Banda de transporte y proceso para alimentacion

Caracteristicas especiales
Resistente a la abrasion por ambas caras, Adecuado para applicaiones bidireccionales, Facil limpieza

0.569" (156.0 mm) 1.065" (26.8 mm)

0.24" (6.0 mm) 0.08" (2.0 mm)

Propiedades de la correa

Construccion del producto/Diseio

Material Poliuretano termoplastico (TPU)
Color Azul cobalto

Lado de transporte (superficie) Suave

Lado de transporte (propiedad) Adhesivo

Capa de traccion (material) Cables de aramida

Cara de marcha/Lado de polea (superficie) Dentada

Cara de marcha/Lado de polea (propiedad) Brillante

Caracteristicas del producto

Anti-microbiana No
Superficie de transporte conductiva segun EN ISO No
Calidad alimentaria (conformidad EU) Si - seguin la Normativa (CE) n° 1935/2004 asi como la

normativa (UE) n® 10/2011 y/o la legislacién sobre contacto con
alimentos relevante a nivel nacional. Para
detalles/restricciones, ver la declaracion relativa a uso en
contacto con alimentos de Habasit.

Calidad alimentaria (conformidad FDA) Si - conforme con la Normativa 21CFR partes 170 - 199. Para
detalles/restricciones, ver la declaracion relativa a uso en
contacto con alimentos de Habasit.

Calidad alimentaria (cumple recomendaciones USDA) USDA AMS carne and aves; cumple con el standard
NSF/ANSI/3-A 14159-3. La Certificacion es vélida solo si los
cantos de la banda estan sellados vy los tacos, guias, etc,
cumplen con el standard. USDA AMS carne and aves; cumple
con el standard NSF/ANSI/3-A 14159-3. La Certificacion es
valida sélo si los cantos de la banda estan sellados vy los tacos,
guias, etc, cumplen con el standard. Rogamos contacten con
su representante Habasit si necesitan informacién més

Hoja de datos del producto (Lanzado ) 02.04.2020
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Otras homologaciones/aprobaciones

Inflamabilidad

detallada.

JFRL aprobado
Sin propiedades especificas de prevencién de llama

habasit S

Datos técnicos

Dureza 95 ShA

Espesor de banda: 20 mm 0.08 Pulg.
Distancia de las cuerdas 15 mm 0.59 Pulg.
Paso 26.8 mm 1.055 Pulg.
Masa de la correa (peso de la correa) 2.9 kg/m2 0.594  Ib/sqft
Temperatura min. de funcionamiento admisible (continua) 20 °C -4 °F
Temperatura max. de funcionamiento admisible (continua) 80 °C 176 °F
Coeficiente de fricciéon (de polea / guia de desgaste en PE) 0.38 -

Coefficient of friction (conveying side / PE wearstrips) 0.40 -

Ancho min. de la banda 150 mm 6 Pulg.
Ancho de fabricacion sin empalme 1810 mm 7126 Pulg.

Propiedades del Empalme

Método de empalme Microflex Empalme
15x 10 mecanico

Didmetro primitivo minimo para los pinones motrices 60.1 mm 60.1 mm 60.1 mm
2.37 Pulg. 2.37 Pulg. 2.37 Pulg.
Diametro primitivo minimo para los pinones conducidos 43.0 mm 43.0 mm 43.0 mm
1.69 Pulg. 1.69 Pulg. 1.69 Pulg.
Didmetro minimo del rodillo de contra-flexiéon para una 75 mm 75 mm 75 mm
configuracién con motor central 3 Pulg. 3 Pulg. 3 Pulg.
Didmetro minimo de los rodillos de apoyo 50 mm 50 mm 50 mm
2 Pulg. 2 Pulg. 2 Pulg.
Fuerza de traccion admisible por unidad de ancho 6.0 N/mm 6.0 N/mm 3.0 N/mm
34 Ibt/in 34 Ibf/in 17 Ibf/in
Mesa de apoyo No No No
Rodillos soporte No No No
Instalacién de cinta concava Si Si No
Barra de frente No No No
Silencioso No No No
Detector de metales Si Si Si

Todos los datos son valores aproximados bajo condiciones climaticas standar: 23°C/73°F 50% humedad relativa (DIN 50005/1SO
554) y estan basados en el método de empalme Master.

Resistencia quimica
Link para acceder a la Informacién sobre Resistencia Quimica: http://www.habasit.com/es/resistencia-productos-
quimicos.htm

Calculos
Please ask your local Habasit partner to calculate your needs for you and receive the best advise specially suited for
your application.
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Recomendacion
Consulte el Manual Técnico
Consulte "Storage and handling requirements for belts and machine tapes" si desea informacién detallada o

contacte con su representante de Habasit, Proteja las bandas de la luz solar/radiaciéon UV/polvo y suciedad.
Almacene las bandas sobrantes en un lugar fresco y seco vy, a ser posible, en su envoltura original.

Este producto no ha sido probado siguiendo los estandares ATEX (atmdsferas con riesgo de explosién - regulaciéon
ATEX 95 o la normativa de la UE 2014/34) y -por tanto- es tarea del usuario su analisis en el respectivo entorno.

Accessories

Pifiones Pifiones Perfiles

Habasit® CleandriveSerie Habasit® Cleandrive HyCLEAN Serie Perfiles longitudinales y transversales
Grupo Bandas de accionamiento positivo Habasit Cleandrive
Subgrupo Bandas Habasit Cleandrive serie CD25

Numero de articulo H010102853

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencioén de responsabilidad en nombre propio y en el de sus companias afiliadas, directores, empleados agentes y contratistas
(en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos”). iDEBEN LEERSE
ATENTAMENTE LAS ADVERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD RECOMENDADAS!
Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de instalacion y operacion.
Todas las indicaciones e informacién sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen recomendaciones que se
ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectlian declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su integridad, precisiéon o
adecuacion a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con equipos de prueba de
pequena escala, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el ambito de aplicacion |ndustria| Los
nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluagiones y a modificaciones a corto plazo y sin previo avis

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN" HABASIT NO REALIZA,
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS GUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
ADS%UQSISON Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
PROCE

Hoja de datos del producto (Lanzado ) 02.04.2020



Habasit Cleandrive™
Sprocket Series CD25

CD = Cleandrive
Paso de la correa
S = moldeado de una pieza
Numero de dientes
Tamano el eje (didmetro)
Tipo de eje: Q = eje cuadrado; R = eje redondo
Material: 6 = POM (material estandar)

CD 25/ S 110,40, Q 6|
Disponibilidad del pifdn
Tipo N° de Paso @ d, A, B,
dientes

mm Pulg. mm Pulg. mm
S-C3* 5 43.0 1.7 16.5 0.65 30
S-C3* 6 51.6 2.0 20.8 0.82 30
S-C3 7 60.1 24 251 0.99 30
S-C3 8 68.6 2.7 29.3 1.15 30
S-C3 10 85.7 34 379 1.49 30
S-C3 12 102.7 4.0 46.4 1.82 30
S-C3 14 119.8 4.7 54.9 2.16 30
S-C3 16 136.9 54 63.5 2.50 30
S-M2 10 85.7 34 379 1.49 30
S-M2 12 102.7 4.0 46.4 1.82 30
S-M2 20 171.0 6.7 80.5 3.17 30

S-C3*: Machined sprockets for idle shaft only
S-C3: Machined sprockets
S-M2: Molded HyCLEAN sprockets

Otros pifiones y agujeros disponibles a peticién.

habasit S

Aguijero cuadrado Q @ Agujero redondo

R
Pulg. mm Pulg. mm Pulg.
1.18 15 0.6 20 0.75
1.18 20 0.75 20 0.75
1.18 25 1 30 1-3/16
1.18 25 1 30 1-3/16
1.18 25/40 1/1.5 30 1-3/16
1.18 25/40 1/1.5 30 1-3/16
1.18 40/60 | 1.5/25 | 30/50 @ 1.5/25
1.18 40/60 | 1.5/25 | 30/50 @ 15/25
1.18 40
1.18 40 15 30
1.18 40

Chaveteros para agujeros redondos siguen los estdndares europeos para los valores métricos y los estédndares de

los E.E.U.U. para los valores imperiales.
Otros materiales disponibles a peticion.

Habasit Cleandrive™ series C3

Habasit Cleandrive™ HyCLEAN series M2

Hoja de datos del producto (Lanzado) 31.10.2018



Habasit Cleandrive™
Sprocket Series CD25 habasit S22

Posicionamiento de los pinones

BE Banda La distancia C entre el eje del pindn y el soporte de
RC Sistema de retencion deslizamiento ST es de por lo menos 28 milimetros (7, 7).
SP Pifién

b, ancho de la banda

Guias de desgaste

Entre el eje motriz y los pifones o los rodillos de reenvio la banda es llevada por un soporte de deslizamiento con
guias de desgaste longitudinales (SL) de Polietileno de UHMW o de otro material adecuado.

Number of sprockets and wearstrips

For light loaded belts with adjusted utilization below 50% the sprockets can be placed further apart. For heavy
loaded belts with adjusted utilization above 50% and/or application with scrapers the sprockets must be placed
closer together with larger number of sprockets on the drive shaft.

The table below shows the number of sprockets including distances for typical belt widths b,

To calculate the adjusted belt tensile force contact your Habasit representative.

Belt width Number of sprockets Edge distance Number of wear
b, X strips
[mm]/ [inch] = min. number of Distance a | Number of sprockets for belt | Distance a [mml/ [inch] Carry way!
sprockets [mml/ [inch] load > 50% [mm]/ [inch]
100/ 4 2 50/2.0 2 50/2.0 25/ 1 2
150/ 6 2 100/ 4.0 3 50/2.0 25/1 2
200/ 8 3 60/25 3 60/2.5 40/ 1.5 2
250/ 10 3 85/35 4 57/2.3 40/ 15 3
300/ 12 3 110/ 4.5 5 55/2.3 40/ 15 3
350/ 14 4 90/3.7 5 68/2.8 40/ 15 3
400/ 16 4 107 /4.3 6 64/2.6 40/ 1.5 4
450/ 18 5 93/3.8 7 62/2.5 40/ 15 4
500/ 20 5 105 /4.3 8 60/2.4 40/ 15 4
550/ 22 6 118/3.8 9 59/24 40/ 15 5
610/ 24 6 106/ 4.2 9 66/2.6 40/ 15 5

If the belt width is in-between the indicated width choose the number of sprockets from the nearest width.
However adjust the distance a accordingly.

" The required number of support is dependent on sprocket size and weight. The indicated number provides a
distance of approx. 50 mm /2" to 100 mm / 4"

Hoja de datos del producto (Lanzado) 31.10.2018



Habasit Cleandrive™
Sprocket Series CD25 habasit S22

Belt width Number of sprockets Edge distance Number of wear
b, X strips
[mml]/ f[inch] ~ min. number of Distance a = Number of sprockets for belt  Distance a [mml/ [inch] Carry way™"
sprockets [mml/ [inch] load > 50% [mm]/ [inch]
650/ 26 7 95/3.8 10 63/2.6 40/ 1.5 6
700/ 28 7 103/4.2 11 62/2.5 40/ 1.5 6
750/ 30 8 96/3.9 11 67/2.7 40/ 15 7
800/ 32 8 103/ 4.1 12 65/2.6 40/ 1.5 7
850/ 34 9 96/3.9 13 64/2.6 40/ 1.5 8
900/ 36 9 103/ 4.1 14 63/2.5 40/ 1.5 8
950/ 38 10 97/3.9 14 67/2.7 40/ 1.5 9
1000/ 40 10 102/ 4.1 15 66/2.6 40/ 1.5 9
1100/ 44 1 102/ 4.1 16 64/26 40/ 15 10
1200/ 48 12 102/ 4.1 18 66/26 40/ 15 1
1300/ 52 13 102/ 4.1 20 64/2.6 40/ 1.5 12
1400/ 56 14 102/ 4.1 22 63/2.5 40/ 1.5 13
1500/ 60 15 101/4.1 24 62/25 40/ 15 14
1650/ 64 17 98/3.8 26 63/2.4 40/ 15 16
1750/ 68 18 98/3.8 28 62/24 40/ 15 17
1860/ 72 19 98/3.8 30 61/24 40/ 1.5 18

If the belt width is in-between the indicated width choose the number of sprockets from the nearest width.
However adjust the distance a accordingly.

" The required number of support is dependent on sprocket size and weight. The indicated number provides a
distance of approx. 50 mm /2" to 100 mm /4"

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencion de responsabilidad en nombre propio y en el de sus companias afiliadas, directores, empleados, agentes y
contratistas (en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos”).
iDEBEN LEERSE ATENTAMENTE LAS ADVERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD
RECOMENDADAS! Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de
instalacion y operacién. Todas las indicaciones e informacion sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen
recomendaciones que se ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectuan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su
integridad, precision o adecuacion a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con
equipos de prueba de pequena escala, en condiciones estédndar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el &mbito de
aplicacion industrial. Los nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y
sin previo aviso.

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN". HABASIT NO REALIZA
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
ADSEUSAC():ISON Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
PROCE

Hoja de datos del producto (Lanzado) 31.10.2018



Hygienic Cleats
E-PH-R habasit S

Main applications

Habasit Hygienic Cleats represent a set of Hydrolisis resistant TPU and
PVC flights specifically designed for Food Industry in order to meet the
higher standards of hygiene and cleanability for a fabricated conveyor belt.
They can be used with good results in all applications where cleanliness,
hygiene and small pulley diameters are critical factors and they are the
best solution for the food processing industries, such us: Agriculture,
Bakery, Confectionery and Chocolate, Meat and Poultry.

Description

Key features of Habasit Hygienic Cleats are: Improved foot design in
comparison with current PT and PN existing profiles, that allow to have
less contamination areas; Cleaning of fabricated belt with flights easier;
Smaller pulley diameters: increased profile flexibility.

Datos del producto

Material type PVC Polyvinyl Chloride

Hardness 65 ShA
Codigo Color Food | DoC Height Box

articulo grade | Name Content

1 s I 7 S S O B
E-PH40-RC-B72 H090034831  Cobalt blue  Yes RC 19 40 Box 72.0 M 30bars 04
E-PH40-RD-B72 H090034832  Dark green = Yes RD 19 40 Box 72.0 M 30bars 04
E-PH40-RW-B72 H090034830 White Yes RW 19 40 Box 72.0 M 30bars 0.4
E-PHB0-RC-B43 H090034834  Cobalt blue = Yes RC 19 60 Box 43.0 M  18bars 0.6
E-PH60-RD-B43 H090034835  Dark green = Yes RD 19 60 Box 43.0 M | 18bars 0.6
E-PH60-RW-B43 H090034833 White Yes RW 19 60 Box 43.0 M 18bars 0.6
E-PHB80-RC-B36 H090034837  Cobalt blue = Yes RC 19 80 Box 36.0 M  15bars 0.8
E-PHB0-RD-B36 H090034838 @ Dark green Yes RD 19 80 Box 36.0 M 15bars 0.8
E-PH80-RW-B36 H090034836 White Yes RW 19 80 Box 36.0 M  15bars 0.8

Todos los datos son valores aproximados bajo condiciones climaticas standar: 23°C/73°F, 50% humedad relativa (DIN 50005/ISO
554) y estan basados en el método de empalme Master.

Codigo Diametro minimo de rodillo - lado de transporte
transversal
E-PH40-RC-B72 90
E-PH40-RD-B72 90
E-PH40-RW-B72 90
E-PH60-RC-B43 90
E-PH60-RD-B43 90
E-PH60-RW-B43 90
E-PH80-RC-B36 90
E-PH80-RD-B36 90
E-PH80-RW-B36 90

Resistencia quimica
Link para acceder a la Informacién sobre Resistencia Quimica: http://www.habasit.com/es/resistencia-productos-
quimicos.htm

Hoja de datos del producto (Lanzado) 14.02.2020



Hygienic Cleats
E-PH-R habasit S

Recomendacion
General dimensional tolerance: 3% or +0.20 mm (whichever is greater).

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencién de responsab|l|dad en nombre propio y en el de sus companias afiliadas, directores, empleados agentes y contratistas
(en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos”). jDEBEN LEERSE
ATENTAMENTE LAS AD\/ERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAI\/IENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD RECOMENDADAS!
Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de instalacion y operacion.
Todas las indicaciones e informacién sobre la aplicacién, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen recomendaciones que se
ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectuan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su integridad, precision o
adecuacion a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con equipos de prueba de
pequena escala, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el ambito de aplicacion industrial. Los
nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y sin previo aviso.

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN" HABASIT NO REALIZA,
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
ADS%UA(()ZIS(")N Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
PROCESOS

Hoja de datos del producto (Lanzado) 14.02.2020



Bandas alimentarias
2P120/SG White

Segmento industrial
Panaderia (galletas), Panaderia (pan)

Aplicaciones
Banda empaquetadora

Caracteristicas especiales
Superficie de elevado agarre, Antiruido

Propiedades de la correa

habasit S

Construccion del producto/Diseno

Lado de transporte (material)

Lado de transporte (superficie)

Lado de transporte (propiedad)

Lado de transporte (color)

Capa de traccion (material)

Numero de tejidos

Cara de marcha/Lado de polea (material)
Cara de marcha/Lado de polea (superficie)
Cara de marcha/Lado de polea (color)

Cloruro de polivinilo (PVC)

Grabado de agarre con dibujo zig-zag (sinusoidal)
Adhesivo

Blanco

Poliéster (PET)

2

Poligster (PET)

Tejido impregnado

Blanco

Caracteristicas del producto

Propiedades antiestaticas

Empalme sin adhesivo

Inflamabilidad

Calidad alimentaria (conformidad FDA)

Calidad alimentaria (cumple recomendaciones USDA)
Calidad alimentaria (conformidad EU)

Si

Si

Sin propiedades especificas de prevencion de llama

Si - conforme con la Normativa 21CFR partes 170 - 199. Para
detalles/restricciones, ver la declaracion relativa a uso en
contacto con alimentos de Habasit.

No aplicable

Si - segun la Normativa (CE) n® 1935/2004 asi como la
normativa (UE) n® 10/2011 y/o la legislacién sobre contacto con
alimentos relevante a nivel nacional. Para
detalles/restricciones, ver la declaracion relativa a uso en
contacto con alimentos de Habasit.

Hoja de datos del producto (Descatalogada) 24.11.2020



Bandas alimentarias
2P120/SG White habasit S

Espesor de banda: 5.1 mm 0.20 Pulg.
Masa de la correa (peso de la correa) 3.8 kg/m? 0.778 Ib/sqgft
Carga para 1% de extension (k1% estéatico) por unidad de 8.0 N/mm 46  Ibf/in
ancho (Norma Habasit SOP3-155 / EN ISO 21181)

Fuerza de traccion para 1% de alargamiento después de la 70 N/mm 40 Ibf/in

relajacion (k1% después del rodaje) por unidad de ancho
(Norma Habasit SOP3-155)

Temperatura min. de funcionamiento admisible (continua) -10 °C 14 °F
Temperatura max. de funcionamiento admisible (continua) 70 °C 158 °F
Coeficiente de fricciéon (Sup, lado polea / polea motriz de acero) 0.15 -

Coeficiente de friccion (Sup, lado polea / polea motriz 0.35 -

engomada

Coeficiente de friccion (Sup, lado polea / superficie de 0.20 -

deslizamiento de acero decapado)

Coeficiente de friccion (Sup, lado polea / superficie de 0.15 -

deslizamiento de resina fendlica)

Coeficiente de friccion (Sup, lado polea / superficie de 0.15 -

deslizamiento de acero inoxidable)

Ancho de fabricacion sin empalme 1500 mm 59.06 Pulg.

Propiedades del Empalme

Meétodo de empalme

Flexproof 20 x 80  Método de empalme master para aplicaciones standard
Flexproof 10 x80  Método de empalme méster para aplicaciones con tensiones elevadas o bandas de ancho < 100 mm / 4"

Link to JDS:

Método de empalme Flexproof Flexproof
20 x 80 10 x 80

Diametro de la polea (minimo) mm 60 60
Pulg. 2.36 2.36
Diametro minimo de la polea con mm 80 80
contraflexion Pulg. 3.15 3.15
Fuerza de traccién admisible por N/mm 8.5 13
unidad de ancho 1bt/in 49 74
Fuerza de traccion admisible por N/mm 5.0 75
unidad de ancho a méxima Ibf/in 29 43
temperatura de trabajo
Mesa de apoyo Si Si
Rodillos soporte Si Si
Instalacion de cinta concava No No
Instalaciones curvas, bandas curvilineas No No
Barra de frente No No
Silencioso Si Si
Detector de metales Si Si

Todos los datos son valores aproximados bajo condiciones climaticas standar: 23°C/73°F, 50% humedad relativa (DIN 50005/ISO
554) y estan basados en el método de empalme Master.
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Bandas alimentarias
2P120/SG White habasit S

Resistencia quimica
Link para acceder a la Informaciéon sobre Resistencia Quimica: http://www.habasit.com/es/resistencia-productos-
quimicos.htm

Modo de utilizacion/transporte
Declinado, Horizontal, Inclinado

Calculos
Para muchas aplicaciones el célculo no es necesario. Pero si lo requiere, por favor contacte con Habasit.

Recomendacion
No reduzca por debajo de la tensién inicial (épsilon) ~ 0.3%

Consulte "Storage and handling requirements for belts and machine tapes" si desea informacién detallada o
contacte con su representante de Habasit, Proteja las bandas de la luz solar/radiacién UV/polvo y suciedad.
Almacene las bandas sobrantes en un lugar fresco y seco v, a ser posible, en su envoltura original.

Este producto no ha sido probado siguiendo los estdndares ATEX (atmdsferas con riesgo de explosion - regulacion
ATEX 95 o la normativa de la UE 2014/34) y -por tanto- es tarea del usuario su andlisis en el respectivo entorno.

Grupo Bandas de PVC
Subgrupo Banda de transporte general
Numero de articulo H700000110

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencion de responsabilidad en nombre propio y en el de sus compafias afiliadas, directores, empleados, agentes y contratistas
(en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos’). jDEBEN LEERSE
ATENTAMENTE LAS ADVERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD RECOMENDADAS!
Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catédlogo de Habasit asi como en los manuales de instalacién y operacion.
Todas las indicaciones e informacién sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen recomendaciones que se
ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectian declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su integridad, precision o
adecuacién a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con equipos de prueba de
pequena escala, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el ambito de aplicacion industrial. Los
nuevos conocimientos y la experiencia adqulrldos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y sin previo aviso.

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN" HABASIT NO REALIZA.
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
égg(élééglsON Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
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HabiPLAST Perfiles
/ZR2 habasit S

25,5
22 |.35

12

Material estandar: Habiplast UHV verde y blanco, y UHR negro, y TriboPlus UHV-TP. Otros materiales estan
disponibles a peticion.

Las longitudes estandar son 3 y 6 m o la longitud total en un rollo. Otras longitudes estaran disponibles a peticion.
Para conocer las propiedades detalladas del material y otros colores, contacte con su representante de Habasit.
Descripcion

Perfil de PE extrudido con un coeficiente de friccion muy bajo y una alta resistencia quimica. Utilizado como ayuda
de deslizamiento para las bandas modulares y cadenas de plastico, o como ayuda de guia para diversos propdsitos.

Este se utiliza en una amplia gama de industrias tales como embotellamiento, empaquetado, manipulaciéon de
materiales, y procesamiento de alimentos.

Empagustado Congi o2

ZR2 UHV verde Rollo 50
ZR2 UHR negro Rollo 50
ZR2 UHV blanco Rollo 50
ZR2 UHV-TP azul cobalto Rollo 50

Nota: Todos los datos son valores indicativos bajo condiciones climaticas normalizadas: 23°C / 73°F, 50% humedad
relativa (DIN 50005 / ISO 554).

Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencion de responsabilidad en nombre proplo y en el de sus compaiiias afiliadas, directores, empleados, agentes y
contratistas (en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos”).
iDEBEN LEERSE ATENTAMENTE LAS ADVERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD
RECOMENDADAS! Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de
instalacion y operacién. Todas las indicaciones e informacion sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen
recomendaciones que se ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectuan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su
integridad, precisién o adecuacién a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con
equipos de prueba de pequena escala, en condiciones estédndar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el &mbito de
aplicacion industrial. Los nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y
sin previo aviso.

SALVO COMO LO GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN". HABASIT NO REALIZA
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
ADS(&USASISON Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE
PROCE

Hoja de datos del producto (Lanzado) 21.12.2018
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Material estandar: Habiplast UHV verde y blanco, y UHR negro. Otros materiales estan disponibles a peticion.
Las longitudes estandar son 3y 6 m.

Para conocer las propiedades detalladas del material y otros colores, contacte con su representante de Habasit.
Descripcion

Perfil de PE extrudido con un coeficiente de friccion muy bajo y una alta resistencia quimica. Utilizado como ayuda
de deslizamiento para las bandas modulares y cadenas de pléastico, 0 como ayuda de gufa para diversos propdsitos.

Este se utiliza en una amplia gama de industrias tales como embotellamiento, empaquetado, manipulacién de
materiales, y procesamiento de alimentos.

Cocigo
I . I I
MB 02U-X 2.2 UHV verde Barra
MB 02U-X 2.2 UHR negro Barra
MB 02U-X 2.2 UHV blanco Barra
MB 02U-A 2.7 UHV verde Barra
MB 02U-A 2.7 UHR negro Barra
MB 02U-A 2.7 UHV blanco Barra
MB 02U-B 3.2 UHV verde Barra
MB 02U-B 3.2 UHR negro Barra
MB 02U-B 3.2 UHV blanco Barra
MB 02U-C 4.5 UHV verde Barra
MB 02U-C 4.5 UHR negro Barra
MB 02U-C 4.5 UHV blanco Barra

Nota: Todos los datos son valores indicativos bajo condiciones climéaticas normalizadas: 23°C / 73°F, 50% humedad
relativa (DIN 50005 / ISO 554).

Hoja de datos del producto (Lanzado) 21.12.2018



HabiPLAST Perfiles
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Exencion de responsabilidad

Exencion de responsabilidad emergente de las aplicaciones que constan en las fichas de datos de productos y otra documentacion de
ventas

Habasit realiza esta exencion de responsabilidad en nombre propio y en el de sus companiias afiliadas, directores, empleados, agentes y
contratistas (en adelante denominados en su conjunto "HABASIT") con respecto a los productos mencionados en el presente (los "Productos").
iDEBEN LEERSE ATENTAMENTE LAS AD\/ERTENCIAS DE SEGURIDAD Y SEGUIRSE ESTRICTAMENTE LAS PRECAUCIONES DE SEGURIDAD
RECOMENDADAS! Consulten las advertencias de seguridad en el presente documento, en el catdlogo de Habasit asi como en los manuales de
instalacion y operacién. Todas las indicaciones e informacion sobre la aplicacion, el modo de empleo y el rendimiento de los Productos constituyen
recomendaciones que se ofrecen con debida diligencia y atencion, pero no se efectlan declaraciones o garantia de indole alguna en cuanto a su
integridad, precisién o adecuacion a un fin determinado. Los datos proporcionados en el presente se basan en la aplicacion de laboratorio con
equipos de prueba de pequeha escala, en condiciones estandar, y no necesariamente coinciden con el rendimiento del producto en el &ambito de
aplicacion industrial. Los nuevos conocimientos y la experiencia adquiridos pueden dar lugar a reevaluaciones y a modificaciones a corto plazo y
sin previo aviso.

SALVO COMO LO, GARANTICE EXPLICITAMENTE HABASIT, CUYAS GARANTIAS SON EXCLUSIVAS Y REEMPLAZAN A TODA OTRA GARANTIA,
EXPRESA O IMPLICITA, LOS PRODUCTOS SE SUMINISTRAN “EN EL ESTADO EN QUE SE ENCUENTRAN". HABASIT NO REALIZA
DECLARACION DE GARANTIA ALGUNA, DE NATURALEZA EXPRESA O IMPLICITA, INCLUSIVE, ENTRE OTRAS, GARANTIAS IMPLICITAS DE
COMERCIABILIDAD, ADECUACION A UN FIN DETERMINADO, NO VIOLACION DE DERECHOS O AQUELLAS QUE SURJAN DEL CURSO DE LAS
NEGOCIACIONES ANTERIORES, DEL USO ACOSTUMBRADO O DE LA PRACTICA COMERCIAL, TODAS LAS CUALES SE EXCLUYEN POR EL
PRESENTE EN LA MEDIDA PERMITIDA POR EL DERECHO APLICABLE. DADO QUE LAS CONDICIONES DEL MODO DE EMPLEO EN UNA
APLICACION INDUSTRIAL ESTAN AJENAS AL CONTROL DE HABASIT, HABASIT NO ASUME RESPONSABILIDAD ALGUNA ACERCA DE LA
éRDgggSAgSON Y HABILIDAD DE PROCESO DE LOS PRODUCTQOS, INCLUIDAS LAS INDICACIONES SOBRE RESULTADOS Y RENDIMIENTO DE

Hoja de datos del producto (Lanzado) 21.12.2018



Informacioén del producto

EURODRIVE

Descripcidon de catalogo

R27DRN71M4

Reductores de engranajes cilindricos R + Motores de CA DRN.. (IE3)

datos de referencia

Su ref. del proyecto

: Cinta de recoleccion

Su numero de referencia :0,5¢v
Datos de producto

Velocidad nominal del motor [1/min] : 1415
Velocidad de salida [1/min] : 32

indice de reduccion total : 44,90
Par de salida [Nm] : 112
Factor de servicio SEW-FB 1,15
Posicién de montaje : M6
Pintura imprimacién/CapaFinal : 7031 Gris azulado (51370310)
Posicion de conexién/caja de [°1: 270
bornas

Entrada de cable/ Posicion del 03
conector

Eje de salida [mm] : 25x50
Salida permitida con carga radial [N]: 3600
n=1400

Cantidad de lubricante 1er reductor [Litro] : 0,5
Potencia del motor kW] : 0,37
Factor de duracion : $1-100%
Clase eficiente 1 1E3
Eficiencia (50/75/100% Pn) [%]:74,29/77,28/77,3
Marcado CE : Si
Tensién del motor [V]:220/380
Esquema de conexionado :R13
Frecuencia [Hz] : 50
Corriente nominal [A]:1,86/1,08
Cos Phi : 0,66
Clase de aislamiento 1 155(F)
Tipo proteccion del motor : IP65
Requisito del disefio 1 lIEC
Momento de inercia de masa del [10™* kgm?] : 7,00
motor

Peso kgl : 12,00

Caracteristicas adicionales
Eje de salida: 25x50 mm
Aislamiento térmico 155(F)

Grado de proteccién IP 65
Tension, frecuencia, bobinado

La informacion del producto presente no representa una oferta en términos legales. La informacion técnica debe confirmarse en una verificacion técnica final. Esta verificacion se
lleva a cabo al crear la oferta/pedido. Un contrato legalmente vinculante requiere un pedido realizado por la parte demandante y una confirmacion del pedido emitida por

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG.

Puede encontrar el peso neto exacto en la confirmacién del pedido. Por razones técnicas, el peso real puede diferir de esta informacion.

DC Version 2.34

Creado en: 29/03/2021 20:41:37 CEST / Brian Torrens / TORRENSBRIAN.BT@GMAIL.COM



Informacioén del producto EURODRIVE

Descripcidon de catalogo

BSAF302BCM71S/RH1M/SM50
Servorreductores planetarios PS.F / PS.C + Servomotores sincronos CM (High Inertia)

Datos de producto

Clase de numero de revoluciones [1/min] : 3000

nC

Velocidad de salida [1/min] : 500,00

indice de reduccion total : 6,00

Par de salida Mamax [Nm] : 80,00

Par de salida dinamico MaDyn [Nm] : 93

Posicién de montaje :M1A

Pintura imprimacion/CapaFinal : 9005 Negro azabache(51390050)

Posicion de conexién/caja de [(1: 270

bornas

Entrada de cable/ Posicion del 03

conector

Eje hueco [mm]: 25

Salida permitida con carga radial [N]: 4710

n=3000

Diametro de la brida [mm] : 110/135 (Centraje con resalte /
Diametro entre agujeros)

Par de parada MO [Nm] : 5,00

Factor de duracion : $1-100%

Tensién del motor [V]: 400

Esquema de conexionado :DT11

Corriente estatica 10 [A]: 3,30

Maxima corriente permitida Imax [A]: 13,20

Clase de aislamiento :F

Tipo proteccion del motor : IP65

Momento de inercia de masa del [10-* kgm?] : 5,00

motor

Peso [kg] : 16,00

Caracteristicas adicionales

Unién aseguramiento Adhesivo ensamblaje Il
SM50- Base de conector rapido en lado motor
RH1M- Resolver

La informacion del producto presente no representa una oferta en términos legales. La informacion técnica debe confirmarse en una verificacion técnica final. Esta verificacion se
lleva a cabo al crear la oferta/pedido. Un contrato legalmente vinculante requiere un pedido realizado por la parte demandante y una confirmacion del pedido emitida por
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG.

Puede encontrar el peso neto exacto en la confirmacién del pedido. Por razones técnicas, el peso real puede diferir de esta informacion.

DC Version 2.34

Creado en: 17/04/2021 0:48:35 CEST / Brian Torrens / TORRENSBRIAN.BT@GMAIL.COM



Informacioén del producto EURODRIVE

Descripcidon de catalogo

BSAF402BCM90L/RH1M/SM50
Servorreductores planetarios PS.F / PS.C + Servomotores sincronos CM (High Inertia)

datos de referencia

Su numero de referencia : Posicionador de cajas

Datos de producto

Clase de numero de revoluciones [1/min] : 2000

nC

Velocidad de salida [1/min] : 333,00

indice de reduccion total : 6,00

Par de salida Mamax [Nm] : 156,00

Par de salida dinamico MaDyn [Nm] : >205

Posicién de montaje - M2A

Pintura imprimacién/CapaFinal : 9005 Negro azabache(51390050)

Posicion de conexién/caja de [°1: 270

bornas

Entrada de cable/ Posicion del 1

conector

Eje hueco [mm] : 30

Salida permitida con carga radial [N]: 7610

n=2000

Diametro de la brida [mm] : 140/168 (Centraje con resalte /
Diametro entre agujeros)

Par de parada MO [Nm] : 21,00

Factor de duracion : $1-100%

Tensién del motor [V]: 400

Esquema de conexionado :DT11

Corriente estatica 10 [A]: 9,90

Maxima corriente permitida Imax [A] : 40,00

Clase de aislamiento :F

Tipo proteccion del motor : IP65

Momento de inercia de masa del [10™* kgm?] : 34,00

motor

Peso [kg] : 39,00

Caracteristicas adicionales

Unién aseguramiento Adhesivo ensamblaje |l
SM50- Base de conector rapido en lado motor
RH1M- Resolver

La informacion del producto presente no representa una oferta en términos legales. La informacion técnica debe confirmarse en una verificacion técnica final. Esta verificacion se
lleva a cabo al crear la oferta/pedido. Un contrato legalmente vinculante requiere un pedido realizado por la parte demandante y una confirmacion del pedido emitida por
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG.

Puede encontrar el peso neto exacto en la confirmacién del pedido. Por razones técnicas, el peso real puede diferir de esta informacion.

DC Version 2.34

Creado en: 15/04/2021 22:59:56 CEST / Brian Torrens / TORRENSBRIAN.BT@GMAIL.COM



cilindro multiposicion
ADNM-25- -

Ndmero de articulo: 539695

Seglin ISO 21287, con deteccién de posiciones, con rosca interior o
exterior en el vastago.

Hoja de datos

FESTO

Ficha de datos técnicos completa: los valores parciales dependen de su configuracion.

Caracteristica Valor
Didametro del émbolo 25 mm
Posible carrera en la Gltima posicién del cilindro 1...1.000 mm
Posible carrera en la posiciones intermedias 1...200 mm
Basado en la norma I1SO 21287

Amortiguacion

P: amortiguacion por tope elastico/placa a ambos lados

Posicion de montaje

indistinto

Construccién Embolo
Vastago
Tubo perfilado
Cantidad maxima de posiciones intermedias 5
Suma maxima de las carreras individuales 1.000 mm

Deteccidn de la posicion

para sensores de proximidad

Variantes

Homologacidn de proteccion antideflagrante (ATEX)
Prolongacion de la rosca exterior del vastago

Rosca especial en el vastago

Vastago prolongado

Juntas termorresistentes hasta max. 120 °C

Placa de tipo grabada con laser

Presion de funcionamiento Mpa

0,08 ...1 MPa

Presién de funcionamiento

0,8... 10 bar

Modo de funcionamiento

de doble efecto

Fluido

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

Indicacion sobre los fluidos de funcionamiento y de mando

Opcidn de funcionamiento con lubricacién (necesaria en otro modo de
funcionamiento)

Clase de resistencia a la corrosion KBK

2 - riesgo de corrosion moderado

Temperatura ambiente -20...120 °C
Theoretical force at 0.6 MPa (6 bar, 87 psi), retracting 247N
Theoretical force at 0.6 MPa (6 bar, 87 psi), advance 295N

Tipo de fijacion

con rosca interior
con accesorios
aelegir:

Conexion neumatica

M5

Indicacién sobre el material

Conforme con RoHS

Material de la culata

Aleacién forjable de aluminio

anodizado

Material de las juntas TPE-U(PU)

Material de la carcasa Aleacién forjable de aluminio
anodizado

Material del vastago

Acero de aleacién fina

23/03/2021 - Reservado el derecho de modificacion — Festo SE & Co. KG
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pinza radial
DHRS-10-A

Ndmero de articulo: 1310159

Hoja de datos

Caracteristica Valor

Tamano 10

Precision maxima de sustitucién <=0,2 mm
Angulo maximo de apertura 180 deg
Simetria de rotacién <=0,2 mm
Precision de repeticion de las pinzas <=0,1 mm
Cantidad de dedos de la pinza 2

Posicién de montaje indistinto
Modo de funcionamiento de doble efecto
Funci6n de la pinza Radial

Construccion

Movimiento guiado

Deteccidn de la posicion

para sensor Hall

Presion de funcionamiento 2...8bar
Frecuencia de trabajo maxima de la pinza <=4 Hz
Tiempo min. de apertura a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) 35ms
Tiempo min. de cierre a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) 91 ms

Fluido

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

Indicacion sobre los fluidos de funcionamiento y de mando

Opcidn de funcionamiento con lubricacién (necesaria en otro modo de
funcionamiento)

Clase de resistencia a la corrosion KBK

1 - riesgo de corrosion bajo

Temperatura ambiente 5...60°C
Momento de agarre total a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi), al abrir 21 Ncm
Momento de agarre total a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi), al cerrar 15 Ncm
Momento de inercia de la masa 0,03 kgcm2
Fuerza estatica Fz maxima en la mordaza 30N
Momento estatico Mx méximo en la mordaza 0,8 Nm
Momento estatico My maximo en la mordaza 0,8 Nm
Momento estatico Mz maximo en la mordaza 0,8 Nm
Peso del producto 44 g

Tipo de fijacion

Rosca interior y casquillo para centrar
con agujero pasante y casquillo de centraje

aelegir:
Conexién neumatica M3
Indicacion sobre el material Conforme con RoHS
Material de la tapa PA

Material de la carcasa

Aleacion forjable de aluminio
Anodizado duro

Material de las mordazas

Acero de aleacion fina

13/05/2021 — Reservado el derecho de modificacion — Festo SE & Co. KG
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McMASTER-CARR.

electrical enclosures | McMaster-Carr

Stainless Steel Tamper- and Corrosion-Resistant Washdown Enclosures

O

Use these corrosion-resistant enclosures in areas with constant moisture. They have a key-operated lock to control access and prevent tampering. Locks are keyed alike (all
open with the same key). These enclosures are rated NEMA 4X and IP66 for protection from dirt, corrosion, washdowns, and weather conditions such as rain, snow, and sleet.

NEMA 12 rated enclosures protect from lightly splashing or seeping oil/coolant.

NEMA 13 rated enclosures protect from spraying and splashing oil/coolant.

Each enclosure has a removable panel included.

EQB- For technical drawings and 3-D models, click on a part number.

Mounting
No. of No. of Keys Component No. of Hole
Ht. Wd. Dp. Environment Environmental Rating Locks Included Mount Type Holes Dia. Specifications Met Each
With Hinged Cover and Key Lock
12" 12" 6" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K12 $502.35
16" 12" 6" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K411 551.80
16" 12" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K412 579.65
16" 12" 10" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K413  680.79
16" 16" 6" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K13 622.42
16" 16" 8" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K414  670.15
16" 16" 10" Corrosive, Oily, Washdown [P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K415 741.74
16" 20" 6" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K416 699.32
16" 20" 8" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K14 728.08
20" 16" 6" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K417 699.09
20" 16" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K15 728.08
20" 16" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K418  752.36
20" 20" 6" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K419  775.23
20" 20" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K16 804.77
20" 20" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K421 817.17
20" 20" 12" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K422 857.36
20" 24" 8" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified = 7619K423 835.16
20" 24" 10" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K424 884.17
24" 16" 8" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 13 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K18 795.35
24" 16" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K425  808.29
24" 20" 6" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K426 ~ 782.89
24" 20" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K427  835.41
24" 20" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 1 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K428  886.84
24" 24" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K429 932.33
24" 24" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K431 970.90
24" 24" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K432 1,092.51
24" 30" 8" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K433 1,059.51
30" 20" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K434 958.77
30" 20" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K435 ~ 992.14
30" 24" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K436 1,060.49
30" 24" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K437 1,081.37
30" 24" 12" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K438 1,196.01
30" 30" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 13 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K19 1,215.59
30" 30" 10" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K439 1,248.80
30" 30" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K441 1,315.77
36" 24" 8" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K442 1,216.03
36" 24" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K443 1,188.71
36" 24" 12" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K444  1,311.93
36" 30" 8" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K445 1,402.27
36" 30" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K446 1,427.99
36" 30" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K447 1,466.29
36" 30" 16" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 2 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K448 1,568.19
36" 36" 10" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 4 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K449 1,440.33
36" 36" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 4 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K451 1,647.33
42" 30" 10" Corrosive, Oily, Washdown 1P66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K452 1,515.25
42" 36" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K453 1,839.43
48" 36" 10" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K454 1,863.57
48" 36" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K455 2,015.57
48" 36" 16" Corrosive, Oily, Washdown IP66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 12" UL Listed, CSA Certified 7619K456 2,041.57
60" 36" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 5 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K457 2,284.39
72" 36" 12" Corrosive, Oily, Washdown P66, NEMA 4X, NEMA 12 7 1 Removable Panel 4 1/2" UL Listed, CSA Certified 7619K458 2,932.51
Replacement Key 7619K86 Each $15.14
https://www.mcmaster.com/electrical-enclosures/stainless-steel-tamper-and-corrosion-resistant-washdown-enclosures/ 11
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Mounted Linear Ball Bearings

Bearings are for use with round end-supported shafts. All have end seals to keep lubricant in and dirt out.

Self-aligning bearings compensate for shaft misalignment.

Fixed-alignment bearings are for use where shaft misalignment is unlikely.

féB— For technical drawings and 3-D models, click on a part number.

Self Aligning with 1° Misalignment Capability

Load
Capacity, Mounting
Overall Ibs. Holes
For Shaft Center Temperature No.
Dia. Lg. Wd.  Ht. Ht. Dynamic Static Range, °F  For Shaft Material of Dia. Each
Acetal Bearings with 6061 Aluminum Housing
12" 11116" 2" 114" 116" 230 290 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 532" 9338T1 | $53.76
Mounted Linear Ball Bearing, Self Aligning, for
1/2" Shaft Diameter
Each
In stock
Product Detail f@- [ 3-D Solidworks v] | Download
5/8" 115116" 212" 1 5/8" 7/8" 400 500 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4  3/16"  9338T2 59.33
3/4" 2116" 234" 134" 15/16" 470 590 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4  3/16"  9338T3 66.60
1" 213/16" 31/4" 23/16"  13/16" 850 1,000 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4  7/32"  9338T4 92.88
11/4" 3 5/8" 4" 213/16" 112" 1,200 1,500 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4  7/32" 933875  136.60
112" 4" 434" 314" 13/4" 1,400 1,800 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4  9/32" 933876 178.45
2" 5" 6" 4116"  21/8" 2,400 3,000 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 13/32"  9338T41 266.69
Fixed Alignment-Inch
Load
Capacity, Mounting
Overall Ibs. Holes
For Shaft Center Temperature No.
Dia. Lg. Wd. Ht. Ht. Dynamic Static Range, °F  For Shaft Material of Dia. Each
Acetal Bearings with 6061 Aluminum Housing
1/4" 212" 158" 13/16" 7/16" 95 160 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 5/32"  9338T42 $95.00
3/8" 234" 134" 15/16" 12" 150 240 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 5/32"  9338T43  99.00
12" 312" 2" 114" 11/16" 370 580 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 5/32"  9338T7  106.45
5/8" 4" 212" 158" 7/8" 640 1,000 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 3/16" 933878  117.38
3/4" 412" 234" 134" 15/16" 750 1,100 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 3/16" 933879  131.81
1" 6" 314" 23/16" 13/16" 1,300 2,100 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 7/32"  9338T11 183.90
11/4" 712" 4" 213/16" 112" 1,900 3,000 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 7/32"  9338T12 270.40
112" 9" 434" 314" 13/4" 2,300 3,700 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 9/32"  9338T13 353.29
Fixed Alignment—Metric
Load
Capacity,
Overall, mm Ibs. Mounting Holes
For Shaft Center Temperature No. Thread
Dia., mm Lg. Wd. Ht. Ht., mm Dynamic Static Range,°F  For Shaft Material of Size Each
Steel Bearings with 6061 Aluminum Housing
3 5 15 23 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M2 x 0.4 9338T61 $38.38
3 23 16 10 5 24 46 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M2 x 0.4 9338762  71.14
4 15 17 N 55 19 28 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M3 x 0.5 9338763  36.96
4 27 17 1 55 30 55 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M3 x 0.5 9338764  69.28
5 18 22 14 7 37 46 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M3 x 0.5 9338765  35.30
5 33 22 14 7 55 90 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M3 x 0.5 9338766  66.84
6 25 30 18 9 46 55 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M4 x 0.7 9338767  33.08
6 48 30 18 9 70 115 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M4 x 0.7 9338768  63.08
8 30 34 22 11 60 85 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M4 x 0.7 9338751  45.90
8 58 34 22 1 95 175 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M4 x 0.7 9338731 91.36
10 35 40 26 13 80 120 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338752  45.54
10 68 40 26 13 130 245 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338732 91.24
12 36 42 28 15 110 175 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338753  45.26
12 70 42 28 15 180 350 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338733  92.58
13 39 44 30 15 110 175 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338769  30.88
13 75 44 30 15 180 350 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338T71  66.80
16 44 50 385 19 170 260 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338T72  34.50
16 85 50 385 19 270 520 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M5 x 0.8 9338T73  75.76
20 50 54 41 21 195 305 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M6 x 1 9338754  68.20
20 9% 54 41 21 310 615 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M6 x 1 9338734 135.00
25 67 76 515 26 220 350 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338755  88.56
25 130 76 515 26 350 700 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338T35 120.56
30 72 78 595 30 350 615 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338756 114.30
30 140 78 595 30 550 1,200 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338736 155.90
35 80 90 68 34 370 700 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338T74 106.46
35 155 90 68 34 590 1,400 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M8 x 1.25 9338775 216.68
40 90 102 78 40 480 900 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M10 x 1.5 9338T76 134.96
40 175 102 78 40 770 1,800 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M10 x 1.5 9338777 281.78

https://www.mcmaster.com/linear-bearings/mounted-linear-ball-bearings-7/
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Load
Capacity,
Overall, mm Ibs. Mounting Holes
For Shaft Center Temperature No. Thread
Dia., mm Lg. Wd. Ht. Ht., mm Dynamic Static Range, °F  For Shaft Material of  Size Each
50 110 122 102 52 850 1,750 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M10 x 1.5 9338778 202.28
50 215 122 102 52 1,350 3,650 -4°to 176°  Stainless Steel, Steel 4 M10 x 1.5 9338T79 425.26
60 122 132 114 58 1,050 2,200 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M12 x 1.75 9338781 301.76
60 240 132 114 58 1,650 4,450 -4°to176°  Stainless Steel, Steel 4 M12 x 1.75  9338T82 634.52

Mounted Linear Ball Bearings
Self Aligning with 1° Misalignment Capability

https://www.mcmaster.com/linear-bearings/mounted-linear-ball-bearings-7/
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Proyecto: Desarrollo de sistema automatico de encajado para sachet de grasa bovina y porcina

Comitente Ursella E Hijos S.R.L.
Disenadores PIANETTI, Marcos Dino y TORRENS, Brian José
Director Ing. BENZI, Sebastian

N° presup. Presupuesto Fabricante Observaciones

Sistema Chequeador Estatico Easy Weight
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e a S COTIZACION N° 200911-01

Sistemas de pesaje y control

Setiembre 11

Cotizacion:

Sistema de 2 O 2 O
Chequeador estatico

El sistema de pesaje dinamico permite conocer el peso de

cada paquete que pasa por la cinta transportadora sin que Ursella e hijOS S R L

ésta se detenga. De ésta forma descarta paquetes que se
encuentren fuera del rango de peso aceptado.

Cliente: Ursella e hijos S.R.L.
Contacto: Brian José Torrens
Domicilio: Tte. Loza (Santa Fe)
Teléfono: 03496-520222

Mail: torrensbrian.bt@egmail.com




Cotizacion: Sistema de Pesaje dindmico

Caracteristicas Generales

Esta cotizacion contempla los siguientes elementos:

1. Cinta de entrada para chequeador de peso. Incluye: cinta transportadora y motor con reduccion.
Montada sobre mesa con patas de altura regulable compartida con cinta de pesaje.
(Terminacion: AISI 304)

2. Cinta de pesaje para chequeador de peso. Incluye: cinta transportadora, motor con reduccion y
celda de carga. Montada sobre mesa con patas de altura regulable compartida con cinta de entra-
da. (Terminacion: AISI 304)

3. Cinta de salida para chequeador de peso. Incluye: cinta transportadora, motor con reduccion y
sistema de descarte neumatico. Montada sobre mesa con patas de altura regulable.
(Terminacion: AISI 304)

4. Gabinete con elementos de control eléctrico/electronico con soporte orientable solidario a mesa
de cinta de entrada y pesaje. (Terminacion: AISI 304)

5. Controlador EW32 :

-Estanco, AISI 304.

-Configuracion por teclado

- Pantalla 4.3 TFT color

- Sistema de filtrado avanzado

- Acumulador de peso

- Cantidad de paquetes (OK, Altos, Bajos)

- Pulso de realimentacion para envasado

- Histograma

- Almacenamiento de paquetes en pen drive

- 20 productos diferentes
- Ethernet (MODBUS TCP) / 2 x RS485

6. Baliza de senalizacion de 3 colores.

7. Componentes de soportes: Piaz conveyor

8. Elementos de electricidad industrial: Schneider Electric / Similar
9. Bandas: Chiorino (Italia)

10. Elementos de neumatica: Camozzi (Italia)

11. Variador de velocidad: SEW / Danfoss

12. Motores: CZERWENY / MEC

www.easyweigh.com.ar — Bolivia 519 — Rosario — Santa Fe — Argentina - +54-341-4587967




Cotizacion: Sistema de Pesaje dindmico

Especificaciones

Medidas aproximadas:
1. Altura de trabajo: 650 mm
2. Cintas transportadoras: 400 mm de largo x 200 mm (zona 1til de cada una)

3. Diametro de rolos: 30mm

Funcionamiento a velocidad: 0,3 mt/seg.
4. Largo maximo de paquete: 230mm

5. Ancho méximo de paquete: 140mm

6. Paquetes por minuto (maximo): 26

7. Resolucion 1 gr

Garantia:

A partir de la fecha de venta del producto, Easy Weigh certifica que el mismo posee una garantia de
1 afo. De acuerdo con esta garantia, Easy Weigh se obliga a reparar sin cargo el producto o las par-
tes que resulten defectuosas, luego de una revision técnica realizada en sus instalaciones.

Cotizacion, plazo de entrega y forma de pago

Costo del sistema chequeador de peso completo: U$S 6800 + IVA (21%)
Cotizacion Délar billete vendedor Banco Nacion.

Plazo de entrega: 45/60 dias a partir de orden de compra y anticipo.
Forma de pago: 60% con orden de compra 40% restante contra entrega.
Validez de oferta: 10 dias

Nota: No se incluye instalacion, software de PC para adquisicion de datos, traslado y estadia.
El costo del transporte es a cargo del comprador.

www.easyweigh.com.ar — Bolivia 519 — Rosario — Santa Fe — Argentina - +54-341-4587967
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