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Resumen

Este proyecto es un prototipo a escala de una banda transportadora, esta controlada
por un microcontrolador Arduino Mega 2560, y algunos otros componentes como un
motorreductor y varios sensores que especificaremos en su correspondiente apartado,
esta hecha de un material comin como la madera. La funcion que buscamos darle
es basicamente transportar objetos de punto A a un punto B en un periodo de tiempo
para que posteriormente sea recogida de la banda. En este reporte se hablara de las
especificaciones del prototipo, ya sean de dimensiones tanto como de funcionalidad.
Se veran sus limitaciones y objetivos y se hara una evaluacion de si los cumple o no.
Este es un trabajo en conjunto con un brazo mecénico.
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1 Introduccion.

1.1 Antecedentes.

Nuestro trabajo utilizo varios articulos, tesis y paginas de interes para basarnos en
algunos aspectos, por ejemplo para saber como poder controlar un motor de DC con un
componente llamado puente H donde se menciona esa informacion en S. Angalaeswar,
Amit Kumar, Divyan Kumar. (08/Mayo/2017). Ademas necesitabamos darnos una
idea de como seria la estructura de nuestra banda y en lizondo Aguilera, O. F elix Beltr
an, J. Cid Monjaraz. (22/Enero/2015). encontramos algunas estructuras interesantes
y a partir de eso hicimos la nuestra. Para poder ir viendo como juntar todo, o sea
hacer una banda transportadora con arduino y motor con puente H, encontramos la tesis
Arenas Campoverde, A.A. (2018). Que trata igual de una banda transportadora con
arduino. Y para poder saber como utilizar un motor con encoder buscamos informacion
en Naylamp Mechatronics (2018).

1.2 Planteamiento del problema

Solucionar el problema de mal gasto o mal manejo del tiempo en una linea de produc-
cion, reduciendo el tiempo que toma a un trabajador mover objetos, pues que la banda
cumpla con ello y optimice ese tiempo de una manera indefinida.

1.3 Objetivo.

Construir una banda transportadora, con un motorreductor con encoder y controlada
por Arduino Mega 2560.

1.3.1 Objetivos Particulares

Algunos de los objetivos del proyecto seran:

a) Conseguir los componentes necesarios (Electronica).

b) Construir un prototipo de banda (base) que fuera estable y resistente.

¢) Usar todos los componentes en un solo arduino y coordinarlos bien.

d) Implementar el circuito ya listo en el arduino en la base de una forma optima.
e) Que la banda transporte objetos en un tiempo aproximado de 10 segundos.

f) Que realice un buen trabajo bajo las especificaciones y limitaciones existentes.

1.4 Justificacion

Dimos como solucion a nuestra problematica el construir una banda mas automatizada,
haciendo que pare o continue de manera autonoma utilizando los sensores implemen-
tados, asi para darle solucion a la perdida de tiempo que decimos en el planteamiento
del problema, para asi hacer produccion mas efectiva y optima.



1.5 Alcances:

Con la realizacién de este proyecto podremos adquirir conocimiento acerca de la pro-
gramacion en diferentes softwares, tanto como en Arduino y Malab/Simulink aparte
de que también reforzaremos nuestro aprendizaje en las conexiones que hagamos con
nuestros componentes.

En la siguiente figura se muestran los resultados de proceso de nuestro proyecto, em-
pezando desde la planeacién de este mismo. Esto nos sirve para tener una mejor orga-
nizacién y también para poder optimizar nuestro tiempo para realizar el trabajo. Aparte
de esto, también se agregan tareas futuras las cuales pensamos que se deben de hacer
para correcciones 0 mejoras.

Transporta objetos de base y altura de 8 cm y un espesor de 2cm, con un peso de 30 gr.
Figura 2.6.1
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2 Marco teorico

2.1 Tema de la investigacion:

Banda transportadora:

Para la realizacién de este proyecto es muy importante investigar acerca de lo que va-
mos hacer, para ello antes de realizar cualquier cosa, tuvimos que consultar fuentes
relacionadas a nuestro proyecto. “Una banda transportadora es un sistema que permite
transportar objetos de una manera continua, formado por una banda que se mueve en-
tre rodillos. Este movimiento se debe a la friccion que hacen los rodillos con la banda.
Uno de esos rodillos ejercerd movimiento gracias a un motor que lo hard girar mientras
que el rodillo del otro extremo girara libremente y servird como retorno de la banda”.
Esta informacién la obtuvimos de un articulo web llamado “Tipos de bandas trans-
portadoras” que también menciona que existen bandas de rodillos, bandas de suelo fijo
y bandas de tornillo sin fin.

También para saber un poco de su historia y de qué manera han ido evolucionando de-
cidimos buscar informacién al respecto, ya que, con las nuevas tecnologias ahora son
mucho més eficientes. Gracias al articulo “Un poco de historia sobre el comienzo de
estas cintas transportadoras” de una pdgina web nos dimos cuenta que “las primeras
bandas transportadoras fueron creadas para transportar materiales de las minas, y que
sus disefios constaban de madera y cuero. Luego estas fueron evolucionando hasta que
las crearon mas eficientes y seguras, ademds de que el material es mds resistente”.

En base a lo leido anteriormente nos pudimos dar cuenta de que debido a su notable
evolucién y que se les puede sacar un buen provecho estas bandas transportadoras
actualmente se utiliza en la mayoria de industrias, ya que, como se menciona en un
articulo anterior, son seguras y eficientes.



3 Metodologia:
3.1 Diagrama de bloques:

En la siguiente figura se muestra una representacioén en la cual nuestros componentes
de nuestro circuito van a funcionar, por lo cual nos ayuda para saber su proceso. Figura
4.7.1

Motorreductor
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| Sensor Ultrasénico
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3.2 Algoritmo (pseudocodigo o diagrama de flujo):

Este algoritmo nos ayuda para saber cémo es que serd el funcionamiento completo del
sistema en un conjunto de reglas.

Figura 4.8.1
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3.3 Disefio mecanico:

En esta seccion se disefian las piezas que serdn utilizadas con las medidas exactas para
que asi nuestra banda funcione de la manera correcta.

3.4 Piezas:

Primero que nada se disefié el motor con encoder con las medidas reales. Como se
muestra en las siguientes figuras

Figura4.11.1y4.11.2
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Esta pieza se trata de un eje la cual girad con la ayuda de el motor, ya que estardn
unidas como mds delante se observard. Ademas por el otro lado, también servird como
soporte para del rodillo.

Figura4.113y4.11.4
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Ahora estaremos hablando del rodillo, el cual girard en base al eje del motor y este
a su vez hard que gire la banda, provocando que tengamos un movimiento limpio y
fluido.

Figura4.11.4y4.11.5
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Esta pieza servird como base en ambos lados de la banda transportadora para que
en ellas se puedan introducir los ejes. Como se aprecia en la imagen la base cuenta con
dos orificios, uno de cada lado.

Figura4.11.6 y4.11.7
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3.5 Ensamblajes:
Ahora ya con las piezas construidas las vamos a ensamblar confomre al disefio que
nosotros buscamos.

En este ensamblaje observamos como estd todo unido y perfectamente colocado en la
parte donde ird nuestro motor con encoder.

Figura 4.12.1

Por otro lado observamos la misma base pero ahora sin el motor ya que esta ird del otro
lado de la banda.

Figura 4.12.2




Por ultimo tendremos nuestro disefio finalizado una vez que unimos todas nuestras
piezas junto con la base del proyecto, que en este caso serd de madera.

Figura 4.12.3

Nota: Las piezas de madera fueron asignadas con distintos colores para que asi fuera
mads facil identificar cada parte.
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3.6 Identificacion de componentes:

La informacion de la siguiente lista de componentes fue recuperada de la pagina web
“Electrocrea”.

3.7 Arduino Mega 2560:

El arduino mega es un microcontrolador que contiene 54 entradas y salidas, 16 entradas
digitales, conexién USB, bot6n de reset y una entrada para la corriente.

*Voltaje= 5V

*Pines= 54

*Intensidad por pin=40mA
*Memoria Flash= 256KB
*Velocidad de reloj= 16MHz

3.8 Sensor Ultrasonico (HC-SR04):

Este sensor sirve para medir las distancias de una manera muy precisa entre 2cm-
450cm. Es muy eficiente, ya que, tiene una precision aproximada de 3 mm. Este
sensor es de alta frecuencia y envia un sonido ultrasénico con una frecuencia de 40
kHz.

*Voltaje= 5v

*Rango para medir= 2cm-450cm
*Precision= 3 mm

*Frecuencia= 40kHz

3.9 Motor DC con ENCODER:

Este motor es ideal para la realizacion de proyectos estudiantiles en los cuales se busca
controlar la velocidad o la posicion especifica. Este motor funciona con voltajes de 5V
a 12V y con una velocidad de salida de 350 rpm. Este motor es ideal para trabajar con
microcontroladores asi como Arduino o Raspberry, y para trabajar con él necesitaremos
utilizar un Driver el cual nos permitird controlar el sentido de giro y la velocidad.

*Voltaje de alimentacién del motor: 5V-12V
*Velocidad de rotacién: 6V — 165 RPM / 12V -350 RPM
*Peso: 95 gramos

3.10 Puente H (L293D)

El componente L293D consta de 4 circuitos integrados para manejar cargas de poten-
cia media, en particular para motores pequefios y cargas inductivas, con capacidad de
controlar corriente hasta de 600 mA en cada circuito y una tension entre 4.5v a 36v. En
pocas palabras se una para amplificar la corriente.
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3.11 Diseiio del circuito electronico:

Este disefio muestra las conexiones de todos nuestros componentes en un protoboard
como se muestra en la siguiente figura.

Figura 4.9.1
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4 Conclusiones

El presente proyecto de la banda transportadora tenia como objetivo poder incrementar
la velocidad y produccion en el campo industrial, para lograr esto tuvimos que usar un
buen motor que tuviera la suficiente potencia como para soportar el peso de la banda
asi como de los objetos que va a trasladar. tambien para que nuestra banda tuviera una
buena durabilidad se tuvo que comprar madera y usar tornillos en lugar de pegar, de
manera que tuviera una solidez y estabildad muy buena. El resultado fue una banda
transportadora eficaz simple de operar y que puede tener un muy buen uso en el area
industrial.

4.1 Trabajo a futuro

Aun hay muchas funcionalidades que le podemos afiadir a nuestra banda transporta-
dora y que nos gustarfa en un futuro poder implementérselas. Algunas de ellas son
deteccion de obstaculos que no deberian estar en la banda, por ejemplo, si una persona
pone la mano mientras trabaja la banda, que esta se detenga de esta manera nuestra
banda seria mas segura; Igual que pueda separar los objetos por colores; Que tenga un
display tactil en el que se pueda manipular la banda como detener, arrancar de reversa,
mostrar conteo etc. Es una de las implementaciones préximas que nos gustaria que
tuviera nuestra banda transportadora.
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