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SUMARIO

El presente trabajo tiene como objetivo disenar conceptualmente un sistema que permita
remover los pernos de sujecidén de revestimientos metalicos en molinos semiautégenos, cuya
operacién en principio sera de forma manual pero con posibilidades de una automatizacion
posterior.

Para el logro de este objetivo se realizé una recopilacién de informacion principalmente en la
empresa de servicios mineros High Service [4]m quienes durante algun tiempo han tratado de
dar solucién al problema de reduccion de tiempo de recambio de revestimiento.

Se realiz6 una visita a Compania Minera los Pelambres para conocer en terreno el problema,
estimar tiempo de remocion de pernos y visualizar ventajas y desventajas del actual sistema de
recambio.

En este trabajo se realiza primeramente una descripcion de los molinos semiatégenos [1] [2], su
principio de funcionamiento, sistemas de accionamiento y se realiza un catastro de la cantidad
de molinos existentes actualmente en Chile. Con respecto a la visita a Compafia Minera los
Pelambres se hace un levantamiento de las areas de produccion de esta planta y se hacen
observaciones durante el periodo de recambio de revestimiento.

En funcion de la informacion recopilada se plantean cuatro alternativas de solucion al problema,
las cuales posteriormente son evaluadas y, se escoge una de ellas para proceder a su disefio
conceptual.

Las etapas del disefio contemplan; calculo de la carga necesaria para provocar la remocién de
un perno, determinar mecanismos de remocion, definicion de parametros para el
dimensionamiento del circuito de accionamiento, establecimiento del modo de operacion y
finalmente se hace una introduccién de la teoria necesaria para un posterior automatizaciéon
completa del sistema.

El desarrollo de este trabajo permite concluir que la implementacion de las propuestas
planteadas en este trabajo permiten disminuir de manera considerable el tiempo de recambio de
revestimientos, lo que implica una disminucién de los costos de mantencion y una disminucion

del tiempo muerto del equipo.
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