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Jornada Técnica 2009
PROYECTO MEDIODIA

Actividad 1: Estructuras, sistemas
mecanicos y electronicos

Diseiio de sistemas logisticos intramuros para
entornos fiables agresivos: Mecanica,

Sensorica y Electrdnica
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OBJETIVO GENERAL

Consecucion de un producto-sistema adecuado para su utilizacion en
entornos agresivos como es un invernadero, trasladando una tecnologia
logistica asentada actualmente en sectores industriales y de distribucidén a

un nuevo sector, como es el de la agricultura constituyendo asi una gran
iInnovacion.

OBJETIVO DE LA TAREA

Caracterizacion y seguimiento del comportamiento de materiales vy
componentes electronicos utilizados en sistemas de manutencién y de su
pérdida de funcionalidad en ambientes agresivos encontrados en
invernaderos.
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TAREAS Y CRONOGRAMA

2007 2008 2009 2010

ULMA HANDLING SYSTEMS 1] 2| 3| 4| 1] 2| 3| 4] 1] 2| 3| 4| 1| 2| 3| 4
Disefio de sistemas logisticos intramuros para entornos fiables agresivos: Mecanica
T1 Caracterizacion de ambientes agresivos
T2 Seleccion de elementos y sistemas mecanicos
T3 Establecimiento de criterios de seleccién

T4 Extracion de conclusiones

T5 Propuesta de soluciones

T6 Seguimiento del banco de pruebas

T7 Extraccion de conclusiones
Disefio de sistemas logisticos intramuros para entornos fiables agresivos: Sensorica y electronica _

T1 Especificacion del detalle del proyecto

T2 Analisis de los componentes actuales

T3 Establecimiento de criterios de seleccién

T4 Seguimiento del banco de pruebas

T5 Extraccion de conclusiones
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TAREAS Y CRONOGRAMA

ULMA HANDLING SYSTEMS
Disefio de sistemas logisticos intramuros para entornos fiables agresivos: Mecanica
T1 Caracterizacion de ambientes agresivos
T2 Seleccion de elementos y sistemas mecanicos
T3 Establecimiento de criterios de seleccién

T4 Extracion de conclusiones
T5 Propuesta de soluciones
T6 Seguimiento del banco de pruebas
T7 Extraccion de conclusiones
Disefio de sistemas logisticos intramuros para entornos fiables agresivos: Sensorica y electronica
T1 Especificacion del detalle del proyecto
T2 Analisis de los componentes actuales
T3 Establecimiento de criterios de seleccién
T4 Seguimiento del banco de pruebas
T5 Extraccion de conclusiones
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TAREAS 1y 2

-Elaboraciéon de una base de datos S

.- "= SECTOR
con el objetivo de agrupar
problematicas y facilitar el analisis a

real I zar AMBIENTE

- Caracterizacion de los ambientes = JL

MECAHISMO

Mecanismos

- Analisis de los elementos de los
vehiculos = Caracteristicas comunes

FUHCIOHAMIENT O

MATERIA FUNCION DEL
PRIMA ,4; COMPOHENTE
SUBCONJUNT O
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TAREAS 1Y 2

Conclusioén

-Los fallos o mecanismos de degradacion mas frecuentes en los
componentes de los vehiculos de ULMA H-S son los cortocircuitos, derivas a
tierra, fendmenos de corrosion acelerada (componentes metalicos),

enfragilizacibn a temperaturas bajas de trabajo y fotodegradacion
(componentes poliméricos).
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TAREA 3: Mecanica

- Analisis tedricos para diferentes componentes:
 Mecanismaos de corrosion
e Alternativas de material
* Criterios de diseiio

- Requerimientos mecanicos de los componentes = Analisis de soluciones
actuales orientadas a otras aplicaciones.

- Requerimientos econdmicos.
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TAREA 3: Mecanica

- Definicion de soluciones para diferentes componentes del prototipo
(provisional):

» Bastidor: Acero de construccidon galvanizado pintado

* Ejes: Acero al C o0 acero aleado tratado en origen pintado
* Ruedas: PA 6, Vulkollan®

* Pifiones: Acero al C tratados con sursulf + oxinit

* Rodillos: Acero galvanizado

» Railes: Acero de construccion galvanizado y pintado, aleacion de
aluminio serie 6000 endurecido por tratamiento térmico (VTD loop)
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TAREA 3: Sensoricay electronica

- Analisis tedrico para diferentes componentes:
 Mecanismos de defectos eléctrico - electronicos
» Alternativas de componentes
* Criterios de seleccion e instalacion

- Requerimientos técnicos de los componentes electronicos = Analisis de
soluciones actuales orientadas a otras aplicaciones

- Requerimientos econdmicos
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TAREA 3: Sensoérica y electronica

- Definicidn de soluciones para diferentes componentes del prototipo (provisional):
 Dispositivos de control = Armario grado de proteccion IP 65
« PLC
 Variadores
» Servos
» Dispositivos de campo
» Aparellaje de seguridad = Grado de proteccidn IP 65

» Sensores = Grado de proteccion IP 65, Rango temperatura (problematica en
limite superior), en sensores opticos filtro de polarizacion

'M » Motores = Grado de proteccién IP 65, preferible servomotores

MONDRAGON . . . . . "
UNIBERTSITATEA  Periferia distribuida = Grado de proteccion IP 65

GOl ESKOLA
POLITEKNIKOA

ESCUELA » Cableado = Racores y prensaestopas en armarios, mangueras o tubos para

POLITECNICA

RN guiar los cables y evitar golpes
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TAREA 3: Sensoéricay electrénica

e Condiciones de instalacion
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* Prevenir salpicaduras de agua en los dispositivos (montajes en
altura)

* Prevenir posibles caidas de objetos sobre los dispositivos
» Sellado de los mecanizados mediante silicona

* Procurar que los sensores sean pre-cableados o en caso de que
tengan conector que los conectores tengan un grado de proteccion
IP65
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