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“DISEÑO E 

IMPLEMENTACIÓN DE 

UN SISTEMA 

AUTOMATIZADO DE 

EXTRACCIÓN DE MIEL 

DE ABEJAS DE BAJO 

COSTO PARA MEJORAR 

LA EFICIENCIA EN LA 

RECOLECCIÓN DEL 

PRODUCTO, DESTINADO 

A APICULTORES DE LA 

ZONA CENTRAL DEL 

PAÍS”





 No desprenda sustancias nocivas.
 No altere negativamente el sabor ni el olor de los alimentos,

tanto en contacto directo como en contacto indirecto.
 No reaccione productos de limpieza ni a químicos

antimicrobianos (desinfectantes).
 Resistentes a la corrosión.
 Estables mecánicamente.
 Diseñados para que el material no sufra alteraciones.

El acero inoxidable AISI-316 tiene buena resistencia a la corrosión en ambientes

agresivos. Se suelda fácilmente y puede ser soldado con metales no ferrosos. No es

templable. Puede endurecerse por deformación en frío. Es necesario utilizar herramientas

de alta calidad para realizar un correcto corte, ya que presentan altas presiones en la

mecanización.





Medidas del marco:

Peso por marco:          2,2 kg

Factor de seguridad:  2

 Forma del extractor:  Radial con eje vertical

DISEÑO MECÁNICO



DISEÑO MECÁNICO

TAMBOR



DISEÑO MECÁNICO

Guía

Estructura 
Superior

Estructura 
Inferior



DISEÑO MECÁNICO

Peso marcos = 70,4 kg =690,388 N



DISEÑO MECÁNICO

FS = 2,15



DISEÑO MECÁNICO



DISEÑO MECÁNICO

FS = 2,72



DISEÑO MECÁNICO

F1 = peso del tambor + peso de las cuchillas = 845,71 N
F2 = peso de tapa banda + peso de sujeciones =17,87 N
F3 = peso del motor  + peso de sujeciones =64,56 N



DISEÑO MECÁNICO
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DISEÑO MECÁNICO

Fuerza ejercida por el tambor:

Fuerza ejercida por las cuchillas:

Fuerza ejercida por la tapa banda:

Fuerza ejercida por el motor:



DISEÑO MECÁNICO

FS = 2,19



DISEÑO MECÁNICO

Fuerza ejercida por la miel:

Fuerza ejercida por la estructura 
de soporte:

Fuerza ejercida por el tablero:

Fuerza ejercida por las bandejas:



DISEÑO MECÁNICO

FS = 4,18



DISEÑO MECÁNICO



SELECCIÓN DE RODAMIENTOS Y SOPORTES

 Eje vertical
 Tipo brida
 Forma cuadrada
 Tornillos prisioneros

Fuerzas del eje



SELECCIÓN DE RODAMIENTOS Y SOPORTES



SELECCIÓN DE RODAMIENTOS Y SOPORTES



SELECCIÓN DEL MOTOR

Parámetros del motor seleccionado:
6 polos
0,5 hp

1200 rpm
Torque = 8 N.m

η = 56,3
FS = 1,15

Peso = 5,7 kg



SELECCIÓN DE POLEAS

n1 = 600 rpm

n2 = 300 rpm



SELECCIÓN DE BANDA

Selección del tipo de banda

n2 = 300 rpm



SELECCIÓN DE BANDA

Cálculo de la longitud de la banda



SELECCIÓN DE BANDA

Cálculo del número de banda

Pe = Pb · Fcl · FcA

Fcl= 0,94

FcA=0,99



SELECCIÓN DE BANDA

Cálculo del número de banda

Pb= 0,33 Hp





DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Control de Temperatura

Controlador 

mediante PLC

Temperatura de 

consigna 40°C
+ error Contactor - 
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DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Acondicionamiento de Señal

Voltaje sensor (v) Voltaje acondicionamiento (v)

0,00 0,04

0,70 10,00
Diagrama Vsensor vs Vacondicionamiento
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DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Cálculo de R2

R1 = 1.5 KΩ
G= 14.23

Temperatur

a (°C)

Voltaje 

Lm35 (V1) v

Voltaje 

amplificado (V2) v

0 0.00 0.04

10 0,1 1,43

20 0,2 2,86

30 0,3 4,29

40 0,4 5,71

50 0,5 7,14

60 0,6 8,57

70 0,7 10,00



DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Control de Nivel

Controlador 

mediante PLC

Nivel de consigna 

x litros
+ error Pantalla – 

Operador

Proceso OFF

Sensor de Nivel

Nivel 0-1Señal

0-1

-



DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Control de Velocidad

Variador de 

frecuencia

Señal ON-OFF del 

PLC +
Motor AC
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Variable de 
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 Accionamiento por entradas analógicas
 Características del motor
 Aceleración en un minuto
 Desaceleración en un minuto
 Velocidad máxima 100 rpm



DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Control de Producción

• Por marco

PLC

Señal del sensor 

capacitivo
Pantalla HMI

• Por nivel

PLC

Señal del sensor 

de nivel
Pantalla HMI



DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Controlador del Sistema

PLC S7-1200

Visualizador de Parámetros

Simatic Panel KP 300



DISEÑO ELECTRÓNICO Y CONTROL

Control Sensor/controlador Actuador

Temperatura

Velocidad

Nivel

Producción



TABLERO DE CONTROL




