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RESUMEN

El objetivo de este proyecto fue disefar e implementar la construccién de una impresora 3D
para aplicaciones médicas. Se abordaran técnicas de disefio mediante el modelado en 3D. El
marco de la impresora 3D se disefi6 en el software AutoCAD, el material utilizado fue MDF,
se eligi6 este material ya que soporta la temperatura, es rigido, y ayuda a absorber las
vibraciones generadas por los motores tipo NEMA 17, se utilizaron bandas y poleas para el
desplazamiento de los ejes X y Y esparragos para el eje Z. El disefio de la pieza 3D es
realizado en AutoCAD en su formato de litografia. el software REPETIER HOST, nos genera los
cédigos G de la pieza en 3D. El Arduino MEGA 2560, se encarga de interpretar los codigos G
interpretdndolos como pulsos eléctricos para enviarlos a la tarjeta RAMPS 1.4. Un cabezal de
extrusién caliente el material PLA (Acido PoliLactico) hasta su fundicién para la elaboracién de
la pieza 3D. Finalmente se cre6 una impresora de 3D de bajo costo.

PALABRAS CLAVE: Arduino Cddigo G, Ramps.
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1. INTRODUCCION

Es importante decir que aunque hoy en dia el tema de la impresiéon 3D ha tomado mucha
popularidad muchas de estas técnicas se vienen practicando y mejorando desde finales de
1970 el hecho de que estén tomando esta alta popularidad hasta estos dias se debe a que
como en todas las tecnologias en desarrollo en un principio eran dispositivos grandes,
costosos y con bastantes limitaciones. Pero con el paso del tiempo se han convertido en
maquinas de precio accesible, fiables y de tamafio reducido, con lo mencionado anteriormente
es posible asegurar que la primera impresora 3D aparece en torno al afio 1984 con la
implementacion de una nueva técnica llamada estereolitografia inventada por Charles Hull.
Esta nueva tecnologia permitia el disefio de elementos en tres dimensiones con la ventaja de
hacer pruebas antes de investigar la técnica de fabricaciéon adecuada para dicho elemento.
Siendo este el inicio de muchas pruebas y nuevas implementaciones que llevaron a las
impresoras 3D que se conocen hoy en dia.

2. CopiGo G

El principio fundamental del manejo de los ejes del a impresora 3D, se basa en el principio de las
magquinas de control numérico, se efectué mediante lenguaje de bajo nivel llamado cddigo G, se
trata de un lenguaje de programacién vectorial mediante el que se describen acciones simples y
entidades geométricas sencillas como pueden ser rectas y arcos de circunferencias, junto con
estos parametros también se debe tomar en cuenta la velocidad de avance de la cama caliente, el
nombre de G viene del hecho de que el programa estd constituido por instrucciones generales. El
codigo G esta estandarizado por medio de las normas ISO. Dicha estandarizaciéon fue adoptada
por la totalidad de los fabricantes industriales de CNC y permite utilizar los mismos programas en
distintas maquinas CNC e impresoras 3D de manera directa o con adaptaciones menores [1].

3. ARREGLO EXPERIMENTAL
Los materiales utilizados para la elaboracidn de la impresora 3D son los siguientes: el disefio fue
impresora se realizd en primera instancia mediante el modelado de la estructura en 3D en
AutoCAD. Como se muestra en la Figura 1.
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Figura 1. Estructura disefiada en AutoCAD

Los cortes del material MDF se realizaron en la cortadora laser LX-4060SE de la marca LaserMex,
se eligi6 el MDF ya que soporta la temperatura, es rigido y ayuda a absorber las vibraciones
generadas, la Figura 2 muestra como fue el corte de la estructura [2,3].

Figura 2. Realizacién de corte en la cortadora laser

Se procedi6 a un armado de la estructura en una etapa preliminar el proyecto como se muestra en la Figura 3
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Figura 3. Estructura preliminar de Impresora 3D

Para los desplazamientos lineales de los ejes X y Y. son realizados mediante poleas, bandas y
motores. La impresora utiliza motores (PAP) o paso a paso del tipo NEMA 17, estos motores
dan 1.8° por paso y 4000 g/cm (Ver Figura 4)[4].

Figura 4. Motor NEMA colocado para el manejo del eje Z

Una varilla roscada o esparrago de 5mm se encarga del desplazamiento del eje z, se utiliza
varilla roscada y dos motores para este eje porque es el que debe soportar mas carga ya que
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tendra el extrusor, el cual se encarga de calentar la pieza del material PLA , dicho material es
calentado hasta 250 grados para su fundicién (ver Figura 5)[5].

THONOL 1ON oa
3NOZ 10H

Figura 5. Eje Z y Extrusor

La elaboracién de la pieza fue disefiada en AutoCAD en su formato 3D y en su formato en
litografia. El software Repetier Host es una interfaz que trabaja con el disefio en formato STL
(ver Figura 6), dicho software se encarga de hacer el calculo del tiempo de la impresién, de las
capas y cantidad del material a utilizar. Una vez hecho el calculo se genera el cédigo G que es
capaz de controlar los recorridos de la maquina en los tres ejes [6,7].
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Figura 6. Interfaz Grdfica de un Valero en Repertier HOST
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El Arduino MEGA 2560 se encarga de interpretar los cédigos G interpretdndolos como pulsos
eléctricos para enviarlos a la RAMPS 1.4. La RAMPS 1.4 es la placa que se encarga de controlar
los motores NEMA 17, la cama caliente, termistores, finales de carrera (ver Figura 7)[8-10].

Figura 7. Instalacién del tarjeta Ramps 1.4

Los materiales mas comunes para la impresién en 3D son el ABS (Acrilonitrilo,Butadieno, Estireno)
y el PLA(Acido ,PoliLactico ). Los cuales son materiales bastante distintos con puntos de fusién
diferentes lo cual hace al ABS mds resistente y al PLA un material mas flexible y fragil como se
muestra en la Figura 8.

Figura 8. Filamento en la impresora 3D
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La impresora laser utiliza una fuente de voltaje de 25 Amperes, la cual alimenta los
dispositivos electronicos. Finalmente se procedid con el armado final de la impresora 3D yla
elaboracidn de piezas en 3D en la misma como se muestra en la Figura 9 y 10.

Figura 9. Impresora 3D finalizada

3NOZ 10H

Figura 10 . Figura en 3D realizada en nuestra impresora 3D

4. CONCLUSIONES

Se realizé un disefio e implementacién de una Impresora 3D con materiales mas baratos y fabricados
por nosotros, se llevé a cabo la realizacién de figuras en formato 3D por medio de material PLA. Cabe
resaltar que el realizo una impresora de bajo costo en comparacion con las impresoras comerciales. La
importancia de la implementacién de este disefio de la impresora.
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