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CINTAS TRANSPORTADORAS
Y OPERACIONES CON OBJETOS
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RESUMEN:

Tras analizar el proceso seguido para realizar la puesta en marcha virtual, los
proximos tres videos tienen como objetivo impartir conceptos con los cuales
mejorar y desarrollar los espacios virtuales generados en NX.

En este video se expone la creacidon y configuraciéon de las superficies de
transporte, con las cuales simular el comportamiento de las cinas transportadoras
presentes en los sistemas de produccion. Del mismo modo, se introducen las
herramientas para generar fuentes de objetos, sumideros de objetos,
transformadores de objetos y transmisores.

Escanea o0 haz clic sobre
el codigo QR para ver el video



http://creativecommons.org/licenses/by-nc-nd/4.0/
https://www.youtube.com/watch?v=bPk_gPHEZ_Q
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GUIA DE AUTOAPRENDIZAJE

SUPERFICIES DE TRANSPORTE 5’ 40”

Las cintas transportadoras son uno de los componentes mas utilizados en los procesos de
manufactura, por lo que resulta imprescindible aprender a simular y configurar estos
elementos en el modelo digital.

Para crear una superficie de transporte, se ha de determinar previamente su cuerpo de
colisién, consiguiendo que esta sirva de apoyo para los cuerpos que seran transportados.
Posteriormente, se procede a definir la superficie de transporte, cuya herramienta se
encuentra en el desplegable del cuerpo de colisién. Desde aqui, se selecciona la cara que
se quiere convertir en la superficie de transporte, y después se elige el tipo de movimiento
gue, dependiendo de la cinta, podra ser recto o circular.

En el caso de una cinta transportadora lineal, se selecciona un movimiento recto. A
continuacion, se especifica el vector con la direccion y sentido del movimiento, y finalmente
se fija la velocidad paralela y la velocidad perpendicular a dicho vector.

' Seleccionar la cara (1) Q3

Velocidad y posicién A

Tipo de movimiento
@ Recto
O Circulo

« Especificar el vector XL 2=~
» * X
AP~

Velocidad A

Paralelo 120 mm/s v v

Perpendicular 0 mm/s v v

Posicion de inicio A
Paralelo 0 mm~ v

Perpendicular 0 o v,

Material de colision A
Material Material predetermina +
Material de colisién nuevo =
Nombre A

TransportSurface 1

Aplicar Cancelar

Configuracion de una cinta transportadora recta.
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RESUMEN DEL QUINTO VIDEO

Por el contrario, cuando se trabaja con una cinta en curva, se elige un movimiento circular.
Para definir este tipo de movimiento se debe seleccionar el punto correspondiente al centro
de rotacion, el cual se puede encontrar pinchando sobre uno de los radios de la cinta.

A continuacién, hay que determinar la velocidad media, la posicion de inicio y el radio
medio. El radio medio de la cinta transportadora se corresponde con la mitad de su ancho,
mientras que la posicién de inicio viene dada por la dimension de su radio interior. Para
definir la velocidad media, es importante prestar atencion al vector de giro, que en el caso
de la ilustracion inferior, apunta en la direccion positiva del eje Z. Haciendo uso de la regla
de la mano derecha, se determina que una velocidad positiva inducira un movimiento en
sentido antihorario, mientras que una velocidad negativa se correspondera con un
movimiento en sentido horario.

Cara del transportador

& Seleccionar la cara (1) IJJ

Velocidad y posicién A

Tipo de movimiente
O Recto
@ Circulo

4 Punto central »+ r‘; Bk
Radio medio 125 mmv v
Velocidad media | 150 mm/s v v
Posicién de inicio | 50 mm>~ v
Material de colisién A
Material Material predetermina v

i 5 =
Material de colisién nuevo oy

Nombre A

TransportSurface Circular]

Aceptar Cancelar

Configuracion de una cinta transportadora curva.
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GUIA DE AUTOAPRENDIZAJE

FUENTES Y SUMIDEROS DE OBJETOS 9’ 20”

Las fuentes y los sumideros de objetos son herramientas de gran utilidad que se utilizaran
a lo largo de la guia para simular los procesos productivos. Por un lado, las fuentes de
objetos permiten afladir modelos de forma ilimitada, mientras que los sumideros de objetos
se encargan de hacerlos desaparecer. Las herramientas para crear las fuentes y sumideros
se encuentran pinchando en el desplegable del cuerpo rigido.

Para definir las fuentes de objetos, simplemente se debe seleccionar el cuerpo que se
quiere duplicar, especificando a continuacion el mecanismo de activacion de la fuente. En
primer lugar, se puede seleccionar un activador Basado en el tiempo, con el cual aparece
un nuevo cuerpo cada x segundos, aunque el usuario también puede activar la fuente de
forma manual seleccionado el modo Una vez por activacion.

€ Fuente de objetos

Objeto para copiar A
& Seleccionar el objeto (1) -$-
Copiar el evento A
Activador Basado en tiempo v
Intervalo temporal Basado en tiempo
: ... |Unavez por ajgivacion
Desplazamiento de inicio | U v v
* //\
Nombre A g_
ObjectSource(1) /
Aplicar Cancelar :

Configuracion de la fuente de objetos.

Por otro lado, para definir los sumideros de objetos, se ha de introducir previamente un
sensor de colisién, es decir, un cuerpo capaz de detectar otros componentes. De esta
forma, se convierte el sensor en el nuevo sumidero de objetos, que hard desaparecer los
cuerpos, procedentes de las fuentes, que entren en contacto con él. Asimismo, se puede
configurar el sumidero para que interactie con todas las fuentes o, por el contrario, que
funcione con una Unica fuente determinada.

¥ Sumidero de objetos

Activador del colector A

& Seleccionar el sensor de colision (1) @

Fuentes de las cuales profundizar A

Fuentes Cualquiera v

Cualquiera
Nombre Solamente lo seleccionado

ObjectSink(1)

Aplicar Cancelar

Configuracion del sumidero de objetos.
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RESUMEN DEL QUINTO VIDEO

TRANSFORMADORES 12’ 00”

Los transformadores de objetos, como su propio nombre indica, se utilizan para transformar
un cuerpo en otro distinto. De esta forma, el potencial de estos elementos entra en juego
cuando se quieren representar ciertas operaciones a lo largo de una linea de produccion,
donde se realicen modificaciones en la apariencia o en la forma de los componentes.

Funcionamiento de un transformador de objetos.

Con el fin de crear este transformador, se necesita agregar un nuevo sensor de colision,
ademas de la nueva pieza en la que se va a convertir el cuerpo original. Por ello, se agregan
ambos componentes, se crea el sensor de colision y se definen los cuerpos rigidos y de
colision del nuevo componente.

Una vez hecho esto, ya se puede crear el transformador de objetos, que también se
encuentra en el desplegable de la herramienta de cuerpo rigido. Para ello, se escoge: el
sensor de colision que se quiere convertir en el transformador, las fuentes de objetos que
seran susceptibles a este y el nuevo cuerpo en el que se convertiran los cuerpos originales.

{3} Transformador de objeto O X
Activador de transformar A
«” Seleccionar el sensor de colision (1) @
Fuentes de la cual transformar A
Fuente Cualquiera v
Transformar en A
o Seleccionar el cuerpo rigido (1) @

Ejecutar una vez por activacién

Nombre A

s

Aplicar Cancelar

Transformador de Objetos

Configuracion del trasformador de objetos.
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GUIA DE AUTOAPRENDIZAJE

TRANSMISORES 15’ 10”

A continuacioén, se introduce el concepto de los transmisores, que funcionan como
“portales” que transportan los cuerpos de un punto a otro. Es por este motivo, que los
transmisores requieren de una entrada y de una salida. Al igual que el resto de los
elementos asociados a las operaciones con objetos, las herramientas para crear estas
entradas y salidas se encuentran en el desplegable de cuerpo rigido.

En primer lugar, se crea la entrada del transmisor, para lo cual se necesita agregar un
nuevo sensor de colision. Después se selecciona la herramienta para crear la entrada, y
se elige el activador del transmisor, es decir, el sensor de colisién. Luego se determina el
candidato, con el cual se escogen las fuentes que van a interaccionar con este elemento,
y finalmente se establece el nimero de puerto. Este nimero de puerto se utiliza para
conectar la entrada de un transmisor con una salida, es decir, aqui se puede introducir
cualquier nimero, siempre y cuando, tanto la entrada como la salida presenten el mismo
namero de puerto.

€ Entrada de transmisor O X
Activador del transmisor A /

+ Seleccionar el objeto (1) @
Ajustes A
Candidato Cualquiera of
Puerto 0
[J Ejecutar una vez por activacién

Nombre A

Entrada Transmisor

3 Aplicar Cancelar . \

Configuracion de la entrada del transmisor.

Seguidamente, se procede a definir la salida del transmisor, que queda determinada por
medio de un punto en el espacio. Una de las caracteristicas mas importantes de los
transmisores es que se pueden crear varias salidas para una misma entrada. De esta
forma, se puede fijar una nueva salida en cualquier otro punto, siendo necesario que el
namero de puerto sea el mismo que el de la entrada.

€} Salida de transmisor O X
Postura A
o 1
& Especificar el punto Q:' o
z
Especificar el SISC Wk L::v -
Seleccionar la referencia (0) é
Ajustes A
Puerto o
Nombre A
Salida Transmisor
%eptar Aplicar Cancelar

Configuracion de la salida del transmisor.
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