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Objetivos

Objetivo General
Generar un prototipo funcional para desfibrar tela para la elaboracion de guaipes como

asistencia para el trabajo manual de la poblacion objetivo de la Fundacion Heroes de Vida.

Objetivos especificos

e Generar sintesis de movimiento paralelo y mecanismo de sujecion
e Efectuar analisis cinematico y dinamico

e Modelar el prototipo en CAD y CAE

e Construccion del prototipo

e Evaluacion del prototipo
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Antecedentes

La fundacion Heéroes de Vida es una entidad sin fines de lucro, la'mismaque basasu'sustento
en donaciones y en actividades que la misma fundacion promueve a traves de sus
colaboradores.

La fundacion Héroes de Vida mantiene una relacion cen la Universidad de'las Fuerzas
Armadas "ESPE” mediante proyectos de vinculacion:

Construccion de una maquina cortadora de chifles en trabajo de titulacion de los estudiantes:
Espinosa Quillupangui Miguel Angel y Tipantuna Tarco Cristian Javier, a cargo del ing. Olmedo

La construccion de un prototipo experimental de unamaquina que asista en el trabajo100%
manual de desfibrado de tela. Problema con mayar complejidad porda imitacion'de
movimientos manuales al desfibrar tela.
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Justificacion

El proyecto de la maquina experimental para desfibrar tela se centra en disenar una maquina
que simplifique el proceso de desfibrar telas mediante la abrasion continua de retazos de tela.
Esta innovacion busca aliviar el trabajo manual para los beneficiarios de la Fundacion "Héroes
de Vida". El concepto del mecanismo se basa en el principio de Hoekens, que genera un
movimiento paralelo para impulsar una herramienta de raspado sobre el retazo de tela. Se
hace hincapié en un sistema de sujecion rapido y comodo.

Previamente, se revisaron otras alternativas de disefio y se crearon prototipos para la tarea
mecanica de desfibrar telas durante los proyectos de participacion de octubre de 2021 a abril
de 2022, dirigidos por los ingenieros Fernando Olmedo y Luis Echeverria. Se presentaron
diferentes propuestas.
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Justificacion

Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion

e Se elige el mecanismo de Hoekens porque logra imitar la trayectoria que haria la mano de una
persona para raspar una tela.

Diseno

Simulacién Ademas, que el trabajo de fabricacion de guaipes requiere de dos etapas
Construccion i

1. ABRASION
Pruebas 2. REPOSICIONAMIENTO

Conclusiones

Recomendaciones
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Desfibrado manual

EMPRESA WAIPES ECUADOR

Justificacion
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Requisitos para el diseno

- Util de rasgado con un movimiento prescrito que consiste en una trayectoria de linea recta
horizontal y una elevacion para retroceso.

Obijetivos

Antecedentes

pieslice * Todo el Util debe tener el mismo movimiento por la tanto se recurre al movimiento paralelo.

Justificacion

S sltos Ce - Angulo de transmision apropiado para tener un movimiento suave y continuo.
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FUNDAMENTACION TEORICA

Mecanismos de linea recta

Mecanismo de Hoeken

Mecanismo de Sylvestre-Kempe
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FUNDAMENTACION TEORICA
movimiento paralelo

Duplicacion con desfase

Obijetivos

Antecedentes CognadOS
Alcance
Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno
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N=17

Construccion

Pruebas

Conclusiones

- 21
. . ;,;
ﬂf‘

A

& = ot
Duplicacion del mecanismo
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Mecanismo de Chevysev
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FUNDAMENTACION TEORICA

Mecanismos de sujecion

Prensa de resorte Abrazadera de palanca

El mecanismo de sujecion de la tela debe ser de facil accionamiento y con ventaja mecanica
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Diseno y Simulacion

Obijetivos

Analisis cinematico
Antecedentes

Se basa en la geometria del mecanismo de Hoekens

Alcance

Porcion exacta
de linea recta

con velocidad
casi constante

Justificacion

Requisitos diseno

Angulo de
Fundamentacion manivela
Tedrica correspondiente
aAx
Diseno I
Simulacion
Construccion
Pruebas El punto P es la parte central de la linea recta de la trayectoria

Conclusiones

Recomendaciones




Diseno y Simulacion

Analisis cinematico

Objetivos Angulo de Transmisién
80
73.74, 14
Antecedentes 68 .
~ T
y (92) 50 /’ \\ e
Alcance T 44 /’/ \\\ //
— m <. p
23.074 - ~ - 30
Justificacion 3.074, %8...—-—" —
0 45 90 135 180 225 270 315 360 405 450
Requisitos disefio & 02 _180 449.944,

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Diserno y Simulacion

Objetivos

Antecedentes

De la geometria del mecanismo de Hoekens se puede obtener las relaciones entre sus

Alcance . . . .
eslabones, en la siguiente tabla se muestra un resumen de diferentes relaciones
Justificacion optimizando rectitud:
Requisitos diseno P
Rango de Obtimizado por rectitud Dimensién de eslabones con Angulo de
movimiento P P AX de 200 mm transmision
Fundamentacion :
Tedrica AR Binicio % de | % de ACy AV VX Relaciéon de eslabones AX L2 Ls L1 Omin Omax
[°] [°] ciclo maximo % (L2w2) Li/lzs Ls/L2z Ax/Lz| [mm] [mm] [mm] [mm] [°] [°]
Diseno 20 170 5.6% | 0.00001% 0.0038 1.725 2.975 3.963 0.601 200 332.78 1318.80 990.02| 28.858 60.201
40 160 11.1% | 0.00004% 0.0153 1.717 295 3.925 1.193 200 167.64 658.01 49455| 28.767 60.421
Simulacidn 60 150 16.7% | 0.00027% 0.0348 1.702 2.9 3.85 1.763 200 113.44 436.76 328.98| 28.570 60.859

80 140 22.2% | 0.001% 0.0627 1.679 2.825 3.738 2.299 200 86.994 325.18 245.76| 28.260 61.547
100 130 27.8% | 0.004% 0.099 1646 2.725 3.588 2.79 200 71.685 257.20 195.34| 27.819 62.544
120 120 33.3% | 0.010% 0.1468 1.611 2.625 3.438 3.238 200 61.767 212.35 162.14| 27.341 63.635
140 110 38.9% | 0.023% 0.2048 1.565 2.5 3.25 3.623 200 55.203 179.41 138.01| 26.686 65.159
160 100 44.4% | 0.047% 0.2715 1.504 235 3.025 3.933 200 50.852 153.83 119.50| 25.786 67.243
180 90 50.0% | 0.096% 0.3531 1.436 2.2 2.8 4.181 200 47.835 133.94 105.24| 24.748 69.700

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Diseno y Simulacion

¥min = AICCOS

Vimax = AICCOS

&%) +5-w -1y

L
2

, _
Z) +1- (L +1Ly)?

2(%) @

2(%) )

El angulo de transmision de calculo con las siguientes formulas

= 28.260°

= 61.547°
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Diseno y Simulacion

Mecanismo de cuatro barras de linea recta aproximada de Hoekens
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Lazo vectorial del mecanismo

19



Diserno y Simulacion

Objetivos

Variables conocidas e incognitas del lazo vectorial

Antecedentes

Alcance Datos Constantes
Justificacion L, . 5
geometricos 1 = 245.76 mm, 0, = 0°,1, = 86.994 mm,r; = 650.32 mm,
Requisitos diseno ]
del mecanismo ry = 325.18 mm
Fundamentacion
Teorica - - - -
Variables conocidas Variables desconocidas
Diseno
Variables Posicion O2iniciar = 180° r3,03,14,0,
Simulacion
Construccion conocidas Velocidad wy, = 1.047 [ﬂ U3, W3, Vs, Wy
S

Pruebas

Aceleracion rad as, a3, Ay, Ay
Conclusiones az = O SZ

Recomendaciones




Diseno y Simulacion

Objetivos Analisis de posicion
Antecedentes Para el lazo vectorial cerrado

Alcance

R2+R3_R4_R1:O+Ol

Justificacion

Requisitos diseno

De donde

Fundamentacion
Teorica

. 1, cos(0,) + r3 cos(f;3) — r, cos(8,) —r; cos(6,) =0
il r, sen(0,) + r3 sen(6;) — ry sen(8,) —r; sen(6,) =0
Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Diseno y Simulacion

Obijetivos

Analisis de posicion

Antecedentes
Alcance Las ecuaciones escalares de posicion
Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion . L

Tedrica 1 K, ¥ \/KZZ + K — K3 1 K, ¥ \/KZZ +K? — K4 _
o 6, = 2tan™ 0, = 2tan™

Diseno 3 K3 + K1 4 KS_ + Kl

Simulacion

Construccion

T3x = 213 €0s(03) + 1, cos(8,) ; 13y, = 2r3 sen(f3) + rysen(6,)
Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Diseno y Simulacion

Objetivos Graficas de posicion angular 85 vs. 8, y 8, vs. 0,
Antecedentes
Angulo Eslabén de Acoplador|Angulo Eslabdn de Salida) vs. Angulo Eslabtn de Enirada
100 140 1.3 : : : : 1400
Alcance e : : : : S
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Justificacion / \ i |
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Pruebas Eoy
S Grafica obtenida por el Grafica obtenida por el software
onclusiones ;. . .y
software matematico Mathcad de simulacion SAM 6

Recomendaciones




Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Graficas de posicion lineal trayectoria del acoplador en funcion de 6,
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Curva del acoplador
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Diseno y Simulacion

Analisis de velocidad
Derivando en el tiempo las ecuaciones escalares de posicion
—1ry,w,sen(6,) — rswssen(83) + rywisen(6,) =0

ryw,c0S(65) + r3wscos(03) — rywycos(0,) =0



Diseno y Simulacion

Obijetivos

Antecedentes

Analisis de velocidad

Alcance
AT Las ecuaciones escalares de velocidad

Requisitos diseno

Fundamentacion

Tedrica
rwysen(8; — 0,) r,w,sen(6, — 03)
Diseno (1)3 = — ; 0)4_ = —
rysen(6s; — 0,) rysen(6; — 6,)
Simulacion
Construccion U3y = —213035en(03) — r,w,sen(6,); vy, = 2r3w3cos(63) + ryw,cos(6;)

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Diseno y Simulacion

Graficas de velocidad angular w3 vs. 8, y w4 vs. 8,

Obijetivos
0.4 0.4 Velocidad Angular de Eslabén Acoplader (Velocidad Angular de Eslaban de Salida) vs. Anguls de Eslabdn de Enfrada
Antecedentes o4 7 7 7 . o
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Justificacion /
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Graficas de velocidad lineal respecto 6,
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Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica
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Simulacion
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Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno y Simulacion

Analisis de aceleracion

Derivando en el tiempo las ecuaciones escalares de velocidad

—1r,w5 cos(0,) — ry;azsen(83) — ryw3 cos(83) + ryausen(8,) + rywi cos(0,) =0

—1,w5 sen(6,) + rzascos(03) — rswisen(83) — ryayucos(8,) + rywisen(,) =0
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Diseno y Simulacion
Analisis de aceleracion

Las ecuaciones escalares de aceleracion

_ rywicos(0; — 0,) + 1305 cos(03 — 6,) — ryw;
%3 = r3sen(0s; — 0,)

_ nwicos(8; — 03) — rywj cos(83 — 6,) + rsw3
S rypsen(6; — 6,)
A3, = —213035en(03) — 2rzw3cos(03) — rywscos(6,)

asy = 2r3a3c0s(03) — 2r;w3sen(03) — r,wisen(6,)
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Conclusiones
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Diseno y Simulacion

Graficas de aceleracion angular a3 vs. 8, y a4 vs. 6,
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Diseno y Simulacion

Objetivos Graficas de aceleracion lineal respecto 6,

Antecedentes
Aceleracion del Punte © en X (Actleracdn del Punlo C en YY) v&. Angulo de Enlrada
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Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones
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Diseno y Simulacion

Cinematica de centro de masas

Esquema vectorial requerido para estudiar la cinematica de los centros de masas G, G3, G,
Yy
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Diseno y Simulacion
Cinematica de centro de masas

Del esquema anterior se obtiene las ecuaciones escalres de posicion y se las deriva dos
veces en el tiempo para obtener la acelaracion

ag,, = —%w%cos(Qz); ag,, = —%w%sen(&z)
ag,, = —Tw5 cos(6,) — r2—3a3sen(63) — Z—Swg cos(63)
ag,, = —r,w5 sen(8,) + %a_gcos(ﬁg) — %ga)g sen(6s)
ag,, = —%a4sen(94) — %wﬁ cos(0,) ; ag,, = %a4cos(94) - %wﬁsen(&)
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Diseno y Simulacion

Obijetivos

Aceleracion de centro de masa 2

Antecedentes
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GO0 L
ford [memis :

Alcance —\ :/"_“‘\~~ /’ 8.1B407 :

i i
1 1
1 1
40 - - 40 | : i
\‘- e \' ________ -: __________________ L4 0
Justificacion \ L Y : :

M { T 2] = / Y :
‘g Wt ——mmm = SRRt tbhty b o e L200
Requisitos disefio \ 2 I
agar(faq) o - 0 agey(fadi) § n,:.-----.--.fi.-. R
Fundamentacion \ . I E ,.-'x
Teorica o 2 : 'j
e - | JPTTS ISR RI. ISR L WV AP———" y JO— L.z0.0
Disefio i I |
_ . : _ 5 i i
A0 \\_// _ 40 [P 'i _________ E‘ _______ e/ E‘ _________ s
Simulacion | | I .
| — 60 : i i i
10N 225 aal 475 L] B0.0. 1 1 0.0
100.0 200.0 3000 400.0 B0 G000
Construccion By — Argu de Erraa
S
Pruebas
Grafica obtenida por el Grafica obtenida por el software
Conclusiones ;. . .« s
software matematico Mathcad de simulacion SAM 6

Recomendaciones




Obijetivos

Antecedentes

Alcance
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Requisitos diseno
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Diseno y Simulacion

Aceleracion de centro de masa 3
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Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno
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Conclusiones
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Diseno y Simulacion
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Diseno y Simulacion

Analisis dinamico

Objetivos

Antecedentes

Datos inerciales para el analisis dinamico

Alcance

Justificacion

Eslabén No. | Masa (kg) | Inercia (kg — m?)

Requisitos diseno

Fundamentacion 2 01638 01002884878
Teorica

3 0,614 0,023783721
Diseno

4 0,321 0,00341839

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno y Simulacion

Fuerza desfibrado tela

%

] .
ST \ = - s
o N 2 o,
3 2 \ = ey
o s &£ \ ?I
SRR © | e
-l R 2 _,” 3 4
& S
B * 4 W v
s/ 4 A . >
A
. :

FUERZA DESFIBRADO TELA
No. PRUEBA FUERZA
b kN
1 14 | 0,0622751
2 12 | 0,05337866
3 14 | 0,0622751
4 10 | 0,04448222
D 14 | 0,0622751
PROMEDIO | 128] 0,05693724
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Diseno y Simulacion

Analisis dinamico

Objetivos

Antecedentes

Fuerza de rasgado no lineal

Alcance

3 if sz'gn('v?)x(ez))zo

Justificacion

Fm,sgado (92) = | f-10
3

0-10 if sz'gn(v?)x(ez)) <0

Requisitos diseno

Fundamentacion

Teorica ) | |
6x10 -
Diseno
Simulacion 4><104 B |
F (82)
Construccion rasgado \ "~ 2
4 4
Pruebas 2x10 _ j;,
Conclusiones "
0 ' '
Recomendaciones - 10 — 0 5 10




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno y Simulacion

Analisis dinamico

Diagrama de cuerpo libre del eslabon 2

F331: mﬁa.,,
. A'[l?
l R /\ Ez
S Q—— Ot O
A faz,j. 02 \ T Flz v A G, ’mzac;zz O
‘ o ) Ecuaciones obtenidas de la sumatoria
Fiz, de fuerzas y momentos en el eslabdn 2

Fiox + F320 = mpag,,

Fizy + F32y = maag,,

M, + (—7’12yF12x + 7’12xF12y) + (Tszypszx — 7"32xF32y) =0
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Analisis dinamico

Diseno y Simulacion

Diagrama de cuerpo libre del eslabén 3

F‘L'u:;;ulu

Ecuaciones obtenidas de la sumatoria
de fuerzas y momentos en el eslabdn 3

A —F3px + Fayx + Frasgado = M3Ag,,

—F33y + Fy43y = m3ag,,

(_T32yF32x + r32xF32y) + (_rrasgado Frasgado) = lza3
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno y Simulacion
Analisis dinamico

Diagrama de cuerpo libre del eslabon 4

Ecuaciones obtenidas de la sumatoria
de fuerzas y momentos en el eslabon 4

—Fy3x + Frax = Myag,,

—Fa3y + Fr4y = muag,,

_(_r34yF43x - r34xF43y) + (7"14yF14x - 7"14xF14y) = lyay
44



Diseno y Simulacion

Obijetivos
Antecedentes AnéIiSiS dinémiCO
— Sistema de ecuaciones en forma matricial
Justificacidn 1 0 1 0 0 0 0 0 07 "Fle' i - c:nZa(-?I_Z);n
. 0 1 0 1 0 0 0 0  0f|F12y 2862y 29

Requisitos disefio ~T12y Ti2x —T32y T32x 0 0 0 0 1 F32x 0 -
Fundamentacion 0 0 —1 0 1 0 0 0 0 F32y M3le3x — rasg
Teorica Gu=| O 0 0 —1 0 1 0 0  Of|Fusy|= msQgzy + M3g

0 0 23y  —T23x 0 0 0 0 0 Fazy Igzasz + TrasgadoFrasgado
Disefio 0 0 0 0 -1 0 1 0 Of|F,, MaGoax

0 0 0 0o 0 -1 0 1 0||p i
R 14y 4AG4ay 49
Simulacion 0 0 0 0 — — — 0

r34y T'34x r14y T14x i _M12 | ] IG4a4

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones
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Graficas dadas por el analisis dinamico
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Graficas dadas por el analisis dinamico
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Alcance

Justificacion
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Conclusiones
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Diseno y Simulacion

Analisis de esfuerzos en los eslabones

Objetivos

Antecedentes

Esquema del eslabon 3 para el andlisis de esfuerzo como viga

Alcance

Justificacion

=

Requisitos disefio

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas = 325.18

325.18 —=

TP

Conclusiones

Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno y Simulacion

Analisis de esfuerzos en los eslabones

Las fuerzas se representan de la siguiente forma:

P, = Frasgado * sen(63)

P, = Frasgado * cos(63)

y



Diseno y Simulacion

Objetivos

Antecedentes

Analisis de esfuerzos en los eslabones

Alcance

Justificacion

Fuerza cortante y momento flector por secciones en el eslabon 3

Requisitos diseno

. y Seccidn AB BC
undamentacion
Teorica

Cortante —P, *xa Vgc = Py
Diseno VAB _ 7

L

Simulacion

Momento Iy —P, *ax*x Mgc = —P, (a —x — L)
Construccion 4B L

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Diseno y Simulacion

Objetivos Analisis de esfuerzos en los eslabones

Antecedentes

Alcance Diagrama de fuerza cortante Diagrama de momento flector

Justificacion

100 0
Requisitos disefio \ /
o —r—— /
Fundamentacion 50 _5
Teorica
Diseno
== V(65 0
) M (03) —10 \
Simulacion /
.y =50 }/

Construccion — _15
Pruebas v

-100

0 0.2 0.4 0.6 0.8
0 -20
Conclusiones 2 0 0.2 (9).4 0.6
2

Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance
Justificacion
Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno
Simulacion
Construccion
Pruebas
Conclusiones

Recomendaciones

TCCy

Diseno y Simulacion

Esfuerzo cortante en viga
3xV

- 3xV -
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

5z(0241)

Diseno y Simulacion

Analisis de esfuerzos en los eslabones
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Diseno y Simulacion

Objetivos Analisis de esfuerzos en los eslabones

Antecedentes
Alcance Factor de sequridad.

Justificacion

Resistencia maxima de duralon es de 76.32 MPa (Salazar, 2021) y el esfuerzo equivalente maximo
de la viga es de 3.80 Mpa

Requisitos diseno

Fundamentacion

Tedrica
Sy 76.32 MPa

Disefio E, = = = 20 (si resiste)
Oeq  3.80 MPa

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

4

Pruebas herramienta desfibrado

| -
DRI /o] o, firiai] = TRUPER expert ssa
7 %501206%42115 i

Herramienta Tiempo para desfibrar (min)
Cepillo de metal 23
Hoja de sierra 5
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Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseinos Prototipos

Primer Diseno

Segundo Diseno
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Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseinos Prototipos

Tercer Diseno
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i

Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseno final

POTENCIA DE ENTRADA = POTENCIA DE SALIDA

Iy, w
Tow; = Thw, T = o
2 4
M = -F salida _ Tselda/ ... _ Tsalida rentrada
entrada entrada r salida
F d T entrada - entrada T d lid
UM w, T entrada 1,sin(6; — 0,) r entrada

~ w, rsalida  1,sin(6; — 0,) rsalida
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Diseinos Prototipos

Diseno final
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Diseno y Simulacion

|dealizaciones solidos Materiales

Antecedentes

Alcance
- Idealizations

Justificacion 5@ Solids o
: @ Beam 14 |:| Name:  solid 2
! . Coordinate System:
. - @ Solid 2 [l D8 16 ENSAMBLE FINAL
Requisitos diseno &6 Solid 3 [l _—
@ Solid 4 . Type:  Solid Elements v
+6 Sali
iy ARy
Fundamentacion (% Beams el o
Tedrica | NS fs Mesh Model SEEEE
- Subcases
. XY Plot Material:
Diseno 4% Model nyons/s v [@
----- P Parameters Color: -
Simulacion E]Té’ Coordinate Systems ® Associated Geometry
Selected Entities:
: ENSAMBLE SUJECION-+
Construccion Q.‘ ENSAMBLE SUJECION-+
i ENSAMBLE SUJECION-+
3
o
Pruebas b

Conclusiones

Recomendaciones

‘ @ D [o]'¢ Canc61




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

;;5 Load
Name: |oad 2
D 7

TYPe:  Rotational Forc: v

Subcases:

Display Options
Size: |

Advanced Options >>

~
i

Load Definition
Direction:

Components v

Coordinate System:
ENSAMBLE FINAL ~

Rotational Vector:

X 0
y
z 1
Origin

Vertex/Point v

FOint<l>@PALANCA

Velocity(rev/sec):

19! 0,166667

Diseno y Simulacion

Restricciones

62



Esfuerzos Von Mises
MEDIANTE MODULO DE DINAMICA RIGIDA DE SOFWARE INVENTOR NASTRAN

Objetivos Stress ¥ | SOLID VON MISES STRESS ¥ | MPa ¥ |¢f] Stress ¥ | SOLID VON MISES STRESS ¥ | MPa v ||

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos disefio

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion S Max:0,3397 [BRE

Construccion

Pruebas

I | L e —
I | | e —

Conclusiones

4

Recomendaciones




Diseno y Simulacion
Desplazamiento

Displacement ¥ | TOTAL ¥ | mm ¥ gj i

0

Displacement ¥ | TOTAL ¥ @ mm V¥ ‘_O

Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

& Max:9,048E-04

Requisitos disefio

Fundamentacion —
Teorica =

Diseno ven

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Construccion

PIEZAS PARA CONSTRUIR EN ACERO ASTM A36

No Hoja Denominacion
1 Mesa
5 Union Eslabones
7 Placa Tol
9 Mango Mec Suj
10 Pasador Mec Suj
11 Base Mec Suj
12 Placa Suj Mec Suj
13 Largo Mec Suj

Propiedades Mecanicas

Esfuerzo a la fluencia minimo

250 MPa (36300 PSI)

Esfuerzo a la tension

400 - 550 MPa (58000 - 79800 PSl)

Elongacion minima en 50 mm

23%

Modulo de elasticidad

200 GPa (29000 KS)




Construccion

PIEZAS PARA CONSTRUIR EN DURALON

Objetivos No Hoja Denominacion
Antecedentes 7 Eslabon 4
Alcance

3 Eslabon 2 |zquierdo
Justificacion

4 Eslabon 3
Requisitos diseno
Fun damentacion 6 Eslabén 2 Derecho
iy 8 Sujecion sierras

Simulacion

Construccion

Propiedades Mecanicas

Pruebas Esfuerzo a la fluencia minimo 75 MPa (10877 PSl)
Esfuerzo a la tension 75.57 - 77.28 MPa (10960 - 11208 PSl)
Conclusiones L. .
Elongacion minima 46%
. ) Médulo de elasticidad 3097 MPa (449182 KSl)
ecomendaciones




Construccion

Obijetivos Mecanismo
de Hoekens

Antecedentes |

Alcance

Adquisicién

materia prima

Justificacion I | I

Requisitos diseno

|
Unién
ESLABON 2
1
FRESADO RTALADRADO M FRESADC EETALADRADO g TORNEADO mmTALADRADO
Simulacion \_
, & MEDICION S MEDICION MEDICION
Construccion
Pruebas
= PULIDO = PULIDO
Conclusiones

Recomendaciones

ESLABON 3

Fundamentacion I_l_I I_l_| ]
Teorica |

ESLABON 4

Diseno

Doblado
Taladrado




Construccion

”

Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Construccion

Sujecién
Sierras
Obijetivos

Adquisicién
materia prima

Antecedentes

Alcance [

| 1
Taladrado Taladrado
para acople para sujecion
eslabones sierra

Fresado
Canales

— Planeado
Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Soldado
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Obijetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Estructura
metalica y
placa tol

Construccion
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Construccion

Ensamble
Prototipo

Obijetivos

Mecanismo de Mecanismo
Sujecion Hoekens

Antecedentes

Alcarce Perforacion Soldado Placa Ensamble

eslabones y
Autoperforantes tol unién eslabones

Justificacion

Requisitos disefio Pintado Lavado

Fundamentacion
Teorica

Pintado
Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos disefio

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Construccion
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Pruebas

Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Pruebas




Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos disefio

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Pruebas
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos disefio

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones
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Objetivos

Antecedentes

Alcance

Justificacion

Requisitos diseno

Fundamentacion
Teorica

Diseno

Simulacion

Construccion

Pruebas

Conclusiones

Recomendaciones

Conclusiones

Se concluye que el méetodo para desfibrar tela con el que se plante¢ inicialmente el prototipo, el
mecanismo de Hoekens con movimiento paralelo, resulto adecuado, ademas de ser un sistema
relativamente economico por los materiales utilizados, también logro aliviarse el trabajo totalmente

manual de las personas.

Para obtener un movimiento paralelo se consideré método de eslabon de enlace con desfase que
permite reducir la cantidad de eslabones en comparacion a los necesarios si se utilizara el método de
duplicacion de mecanismo con eslabon de enlace, esto permite disminuir la posibilidad de

discontinuidad de movimiento.

El mecanismo de sujecion se lo realizo basandose en abrazaderas de palanca, mecanismo que utiliza
la ventaja mecanica como multiplicador de fuerza para obtener una mayor fuerza de salida

ingresando una fuerza de entrada menor a esta.
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Para el disefo y construccion no se tomaron las relaciones de eslabones estandar del mecanismo de
Hoekens, las cuales son para los eslabones 3y 4 una relacion de 2.5 respecto al eslabdon 2. Nuestro
diseno toma la relacidon de 3.738 para dichos eslabones, obteniendo de estos menores errores

alcanzados en rectitud y mayor angulo de transmision.

La forma en que se obtendran las fibras para la posterior fabricacion de guaipes es de gran interés
por lo que se debe utilizar el dispositivo adecuado para esto, como lo son las sierras que permiten la

rapida obtencion de dichas fibras.

La ayuda que ofrece el prototipo experimental a la hora de la fabricacion de guaipes radica en una
vez encontrado el sentido de la fibra en que la tela puede ser deshebrada de forma manual, la tela
se fija con el mecanismo de sujecion y se realiza el movimiento para sequir desfibrando la tela por

medio del mecanismo de Hoekens.
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Recomendaciones

Se sugiere como recomendacion para trabajos futuros la implementacion de un mecanismo que
permita integrar con un eslabonamiento y sincronice el mecanismo de sujecion y el mecanismo
de Hoekens, con el objetivo de permitir que la tela se desplace cierta longitud cada N cantidad

de vueltas del mecanismo.

Para prototipos futuros con otros grupos de estudiantes se recomienda tomar en consideracion
superficies de trabajo inclinadas donde sean fijadas las telas o superficies verticales, con el fin de
evitar que las telas se enrollen al terminar el trabajo de desfibrado, con superficies inclinadas o

verticales, la gravedad se encargara de extender de nuevo la tela para un trabajo adecuado.
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