vl

GEOGlobalty

Geotecnologia y Consultoria

Modelo Conceptual para Sistema GPS para Alineamiento de Correa
Transportadora en Faenas Mineras

1. Introduccién.
El presente articulo tiene por objeto describir a modo de ingenieria conceptual una

propuesta instrumental y plataforma de procesamiento para un “Sistema de Alineamiento
por GPS para Sistemas de Correa Transportadoras asociadas a Rotopalas”.

2. Descripcion general del requerimiento para el Sistemas de Control para Rotopala y
Correa Transportadoras.

Con el objeto de formar pilas de material en forma distribuida para aplicaciones mineras,

se ha hecho muy popular el uso de Sistemas de Rotopala para el movimiento de material y

Sistemas de Correa Transportadoras mdviles para el movimiento de material, tal como se

puede ver en la siguiente imagen y correspondiente diagrama de seccidn transversal.
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Seccion Transversal de Correa Transportadora Movil con Arrastre Tipo Oruga
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Como se puede observar del diagrama de seccién transversal del Sistema de Correa
Transportadora Movil, este posee un medio de traccién mediante una serie de orugas
accionadas por sistemas de control de velocidad mediante accionamientos de electrdnica
de potencia. La principal tarea del sistema de orugas es trasladar el sistema de correa en
direccién transversal dando seguimiento al Sistema de Rotopala encargada de remover el
material lixiviado, tal como se muestra a continuacion.
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Descripcion Vectorial del Movimiento Espacial de la correa transportadora

Para una apreciacion mas detallada de funcionamiento de este sistema, en el siguiente
link se puede un registro de video que muestra la operacion de la Rotopala:
https://youtu.be/NsD2hHD8GhQ

A partir de esta descripcion generalizada del sistema en cuanto a su traslado por sobre las
canchas de material, se plantea la necesidad de medir la estabilidad y alineamiento de los
sistemas de traccién de material de manera de no producir torque y eventuales
fendmenos de torsion a lo largo de la estructura del puente apilador. En la siguiente figura
se indica un diagrama conceptual de la necesidad de medicidon para alineacion longitudinal
de las orugas que trasladan el punto apilador.
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El sistema de medicion debe ser capaz de detectar
eventuales desalineamientos de los sistemas de traccion
(orugas) ya sea por retraso o adelante, de manera de evitar
el offset transversal que esto provoca en el puente apilador

Descripcion Vectorial del Requerimiento de Medicion en los Sistemas de Traccion para

Correa Transportadora
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3. Proposicién conceptual para instrumentacion de monitoreo.

De acuerdo al requerimiento de medicidn descrito en el apartido anterior, a continuacién
se argumentara el modelo conceptual para la instrumentacién que se presentard como de
modelo de solucién para un sistema de medicidn por sensores GNSS de la desalineacion
transversal de los sistemas de traccion por orugas.

De acuerdo a lo anterior, a continuacion se despliega graficamente la solucién conceptual
que se puede implementar para el proyecto de monitoreo.
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Modelo Conceptual para Soluciéon GPS en Sistema Traccion de Correa Transportadora

Esta propuesta se basa en una red de receptores GNSS disefiados para control de
maquinaria situados en aquellos puntos en que el puente es desplazado
transversalmente por el sistema de oruga. Ademas, se dispone de un receptor base
situado en una posicidn conocida cuyo propdsito es enviar datos de correccidon para
los receptores moéviles que estaran posicionados sobre las orugas. Con esto, las orugas
seran posicionadas espacialmente con una precisién centimétrica.

La informacién de posicionamiento de cada sistema oruga puede ser enviada a un
algoritmo de procesamiento espacial, el cual determinard el alineamiento de los
sistemas orugas intermedias respecto de algin punto intermedio o de interés por
parte del usuario.
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A continuacién se muestra un esquema general de solucién aplicado al modelo de
solucion planteado.
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Con este modelo conceptual el sistema establece las coordenadas de los puntos de
traccion por oruga mediante procesos de cdlculos vectoriales GPS en tiempo real.
Luego, dichas coordenadas calculadas son utilizadas por una herramienta de
procesamiento espacial para el analisis de desplazamiento transversal de las orugas,
permitiendo configurar umbrales de monitoreo para el desplazamiento transversal el
cual serd representativo de la no alineacidn del sistema de traccion. En el caso de que
los umbrales sean superados en términos de la tolerancia fijada por el usuario, el
sistema deberd reaccionar efectuando los ajustes mediante accionamiento
electromecanico que controla el avance de las orugas.

Adicionalmente, el modelo de solucién planteado puede ser modificado y adaptado
para Unidad Légicas Programables (PLC), las cuales pueden recibir la informacion de
posicionamiento de las distintas orugas de manera que el mismo sistema pueda
reaccionar para efectos de alineamiento y eventual posicionamiento de las orugas, tal
como se muestra a continuacion.
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De acuerdo a lo anterior, se establece que cada Sistema Oruga (Sensor GPS) estaria
enviando informacidn de posicionamiento a una Unidad de Procesamiento (PC o PLC),
la cual tendria implementado los correspondientes algoritmos de procesamiento
espacial de cada oruga respecto de un modelo de superficie de la zona. Esta unidad
CPU debe capturar la informacion espacial de cada oruga para su analisis desde el
punto de vista de desplazamiento, eventuales alertas y acciones de control para el
sistema de accionamiento. De esta manera, el usuario podria disponer de las
siguientes utilidades sobre el sistema de traccion:

e Configuracion de muestro para el posicionamiento.

e Analisis geométrico.

e Analisis de alineamiento entre orugas.

e Configuracion de alertas para alarmas.

e Control de sistemas de accionamiento para el sistema de traccién.
e Monitoreo remoto de la posicion espacial del sistema.

e Base de datos para registro histdrico.

4. Conclusiones.

A partir de los distintos modelos de ingenieria planteados se puede apreciar que la
navegacion de alta precision mediante sensores GNSS cumple plenamente con las
exigencias de los sistemas de control para los accionamientos electrénicos de las orugas.

Sin embargo, el uso de una Unidad CPU (PC o PLC) para la determinacion del
posicionamiento, puede establecer diversos servicios adicionales para efectos de control
automatico del sistema, alerta, seguimiento, andlisis de desempefio y mantenimiento.
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