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Planteamiento del problema

(Graphic Source C.A. es un empresa la cual \
tiene varios procesos productivos en
diferentes lineas de las Artes Graficas entre
las cuales tiene en corte de precision en
planchas offset y papel.

Para lo cual su maquinaria actual no cubre
esta necesidad para realizar cortes de calidad
con alto nivel de precision y exactitud en la
sucursal cuidad de Quito.
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Identificacion de las necesidades
del cliente

" Mejorar el tiempo en el proceso para este
caso es realizar cortes exactos en papel y
con una solucion mas econéomica y efectiva.

___ Precision +-0,01 mmy exactitud 99%.
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Objetivo General

de papel
rapidez

industrial

(Optimizar el proceso de corte
con precision vy

mediante

automatizacion de la guillotina

Marca Polar -
\Nlodelo145

la

Presen tacion Final 2014
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Objetivos Especificos

o Determinar técnicamente los sensores,

actuadores y un controlador industrial adecuados
para implementar el sistema de automatizacion en

la guillotina industrial Marca Polar. )
( . - . )
. Disenar una interfaz HM|I adecuada para

facilitar las tareas de Control Supervision y
Monitoreo de la guillotina industrial Marca Polar
en el proceso de corte

J

( )
. Analizar la productividad de la guillotina
manual versus la automatizada para indicar el

costo beneficio
\_
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Marco Treériw_

Proceso de Corte

-
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Marco Teérice

La Guillotina

[ Funcionamiento |

ACTUADOR(CILINDRO)

ELECTROVALVULAR .

VALVULA DEA,
-ALIVIO |




Imple

Dlseno e Implementacuon

' Estado de la Maquina |

— Identificacion de Planta

- Diseno del Controly
Simulacion

——  Disefio de interfaz
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CUCHILLA

SENSOR DE
PRESENCIA

i

RN

-~

ldentificacion de Planta

DIAGRAMA DE CONEXION

| PUERTO ETHERNET

MOV TE

T
VTN

SENSOR DE
PRESENCIA
T1:0.00/0 -A

A1

PLC MICROLOGIX 1100 +
MODULO EXPANSION E/S ANALOG

COMPUTADORA

J Model Qutput: y1
File Options Style  Channel Help

160

Measured and simulated model output

140
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20

0
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L
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Time
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SV-iGSA
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) Transient Response; ul-

File ©Options  Style  Channel

1.4

Diseno del Control y
Simulacion )

~\

> y1
Help

B (=][eS

Step Response

0.4
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Etep FID Controller Zero-Pols

Constante Formula Calculo Resultado
T 0.6
K 12— 1.2
° L 03 =
Ti 2L 2x0.3 0.6
Ty il 0.5x0.3 e
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Diseno e Implementacion

Disefio de interfaz |

Arquitectura VENTANA DE MODO AUTOMATICO

NIVEL1 Y MANUAL

NIVEL2 | 1 TITULO DE VENTANA

4 ALARMA
2 CONTROLES

CCCCCCCCCCCC INDICADORES
AVANZADA 5

N IVE L3 3BOTONES DE NAVEGACION
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Diseino e Implementacion
Implementacion

‘—[ Desarrollo de interfaz |

/'\1’

| @ GRAPHIC SOURCE A
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Diseno e Implementacion

plementacuon
|—[ Desarrollo de interfaz |

Principal
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Diseno e Implementacion
Im plementacuon

|—[ Desarrollo de interfaz |

500 0.00 0.00™

Receta2 0.00 0.00 0.00 0.00

Recetal 0.00 000 0.00 0.00

Recetad 0.00 0.00 0.00 0.00

Principal MANUA Config Adv

| Recetad | \ 0.0 0.00 0.00 0.00 /
e -
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Diseiio e Implementacion

PUERTO ETHERNET PLC MICROLOGIX 1100 +
MODULO EXPANSION E/S ANALOG

= [

PRESENCIA S—
11:0.0/0 -A 0:0/2 - P2 0 1/0 - \ R

O:0/3 - P‘!
11:0.0/1 -B
11:0.0/2 -Z

CUCHILLA

A~

-

ARIADOR DE FRECUENCIA
SV-iG5A I j ‘ ! pl
—
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Analisis del sistema

Automatizado

Actividades
Posicion [cm] o e el

Manual/ Manual-

70 - Sin Sistema Automatico/
60 - Con Sistema
. 30 30

posicionamiento de 1-600 maximo 5
40 - === Posicidon

escuadra
—#=\/alor deseado

30 1 colocacion de 23 23

20 - material contra

escuadra

bajada Pisén 7 7
0 500 1000 1500 2000 2500 CETELER T T E 6 6

Tiempo(s]

10 -

0

Total tiempo por 67-666 maximo

Tiempo de Respuesta Posicion

corte 71

Tiempos de produccion con y sin Sistema Control
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POBLACION

BHGl WG2 mG3 WG4 mG5

20%

20%

Poblaciony Grupo de Muestras

Tiempo

60,04
60,02

60
59,98
59,96
59,94

Medida [cm)]

65

60

55 Grupo G1
200 Cortes

TIEMPO VS CORTE

63,5

- -61 :

Grupo G2 Grupo G3
200 Cortes 200 Cortes

Presicion

ﬁ -61 :

Grupo G4 Grupo G5
200 Cortes 200 Cortes

B TIEMPO VS CORTE
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Muestras

e \/3lor deseado corte [cm]

e \/alor real[cm]
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Conclusiones
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