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La industria 4.0 busca la optimización de la producción
mediante el uso del IIoT. Para esto se necesita el
desarrollo de sistemas cyberfísicos, la parte física
(maquinas y equipos) y la creación de los gemelos
virtuales de esta parte física.

Desarrollar el modelo cyberfísico de una máquina
herramienta CNC de configuración 3PRS+XY+C, para
conectarse a sistemas de manufactura inteligente.

▪ La implementación de esta estrategia en Ecuador
aumentaría la competitividad internacional, pues la
industria 4.0 esta en etapa de surgimiento en todo el
mundo, lo que nos permitiría tener unos procesos
industriales a la par.

Se analizó los requerimientos del sistema y las
características de la máquina herramienta 3PRS+XY+C,
estos se definieron en una base de datos Enovia. El
siguiente paso fue definir las funciones y elementos del
gemelo virtual. Luego se realizó el ensamblaje 3D en Catia
y se realizó el modelo de cada uno de los subsistemas
mediante Dymola - Modelica. El análisis y verificación se
realizó a partir de las señales obtenidas del modelo con la
herramienta RFLP de Catia.

Se obtuvo el modelo virtual mecatrónico de la maquina
herramienta 3PRS+XY+C, el cual permite el análisis de
comportamiento sobre todas las entidades modeladas y
señales establecidas. El diseño del sistema es de modo
acausal y flexible, además el uso de una plataforma única
(Dassault Systèmes 3D Experience) presenta una facilidad
para el manejo de información entre las aplicaciones del
entorno.

▪ El sistema de comportamientos permite la obtención de
señales para el análisis del proceso, permitiendo
variaciones y correcciones.

▪ El uso de los gemelos digitales en la industria permitirá
una simulación completa y apegada a la realidad de la
planta, además de una flexibilidad para cambios y
pruebas.
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