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@ Introduccion 5

Objetivo general

4 N

Disenar e implementar las etapas de dispensado y
transporte de piezas, para automatizacion industrial de
procesos Batch.
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@ Introduccion 6

Objetivos especificos

y

Disefar e implementar la estructura soporte de las etapas de dispensado y
transporte.

Seleccionar e instalar los sensores de las etapas de dispensado y transporte.

Implementar el sistema neumatico de las etapas de dispensado y transporte.

Implementar el sistema de control de movimiento de la banda transportadora. ]

Desarrollar diagramas eléctricos de conexion de las etapas de dispensado y
transporte.

Realizar pruebas de funcionamiento en modo manual de las etapas de
dispensado y transporte.
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Diseno estructural en 3D

» Etapa de dispensado » Etapa de transporte
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@ Diserio

Diseno estructural en 3D

» Perspectiva aérea

Etapa de dispensado

Etapa de transporte
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Diseno estructural en 3D

» Perspectiva frontal

»{ Perfil de aluminio

Marco estructural de
aluminio

A 4
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Diseno elementos en 3D

> Plezas

Pieza dispensado Pieza angulo  Soporte para piezas
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@ Diserio

Panel de control
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Diagrama de bloques de la etapa de dispensado y transporte
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Etapa de dispensado y transporte

Etapa de dispensado
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Sensores y actuadores
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» Perspectiva frontal

Perfil de aluminio

Panel de Control
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> Sistema Neumatico

Compresor de aire

Electrovalvula (90 PSI)
Piston dispensado

Unidad de E!ec,trovélv.u.la
Mantenimiento (FRL) Piston clasificador
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Panel de control
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Implementacion

Programacion

> Objeto tecnoldgico
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Programacion

> Objeto tecnolégico (MC MoveJog)
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Programacion
> Obijeto tecnolégico (MC Halt)
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Driver TB6560

Configura la sefial en 1.2A, la combinacion para esto es, SW1 ON, SW2 OFF, SW3 OFF, S1 OFF
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Cilindros neumaticos

- Piston de dispensado

Posicion eyectado
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Cilindros neumaticos

- Piston clasificador

Posicion eyectado
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Sensores

Sensor capacitivo Sensor inductivo

Deteccion de MDF Deteccion de metal
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Sensores

Sensor fotoeléctrico Sensor fotoeléctrico

Deteccion de piezas en la rampa

Deteccién de materia prima

-
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Respuesta ante comandos manuales al desplazamiento JOG.

Medicién del recorrido de la banda

Distanciade 4 cm ingresada en el TIA Portal
transportadora.
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Respuesta ante comandos manuales al desplazamiento JOG.

Medicién del recorrido de la banda
transportadora.

Distancia de 7,5 cm ingresada en el TIA Portal
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@ RESULTADOS 31

Respuesta del modo manual a velocidades relativas.

Envié de velocidad optima de trabajo de 50mm/s.
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Respuesta del modo manual a velocidades relativas.

I
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Tiempos de llegada, material MDF

33

Material Dia 1 Dia 2 Dia 3
Disco 1 MDF 4.90 [s] 4.73 [s] 5 [s]
Disco 2 MDF 5.03 [s] 4.96 [s] 4.79 [s]
Disco 3 MDF 5.06 [s] 5.04 [s] 4.87 [s]
Disco 4 MDF 477 18] 4.99[s] 5.04 [s]
Disco 5 MDF 5.08 [s] 5.10 [s] 4.87 [s]
Promedio por dia 4.968 [s] 4.964 [s] 4.914 [s]
Promedio general 4.948 [s]
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Tiempos de llegada, material metal

34

Material Dia 1 Dia 2 Dia 3
Disco 1 Metal 2.93 [s] 2.72 [s] 2.98 [s]
Disco 2 Metal 2.98 [s] 2.86 [s] 2.91 [s]
Disco 3 Metal 3.03 [s] 29]s] 3.13 [s]
Disco 4 Metal 2.98 [s] 2.58 [s] 2.94 [s]
Disco 5 Metal 2.92 [s] 3.01 [s] 3.06 [s]
Promedio por dia 2.968 [s] 2.814 [s] 3.004 [s]
Promedio general 2.928 [s]
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“ CONCLUSIONES 36

e El disefio e implementacion de una estructura para las etapas de dispensado y transporte es un
proceso importante, ya que al ser para el ambito educativo la estructura debe garantizar la eficiencia
en las operaciones a realizar, por lo tanto, se disefi0 e implemento una estructura a escala de un
proceso industrial, lo que permite tener una vision del funcionamiento de un proceso batch.

e Los sensores son componentes cruciales en las etapas de dispensado y transporte, pues al tener dos
materiales distintos se debe seleccionar de manera adecuada los sensores a utilizar, de tal manera
gue para estas etapas se seleccioné e instalé sensores fotoeléctricos los cuales permiten determinar
la presencia o ausencia de los discos, un sensor capacitivo que detecta el material MDF y un sensor
inductivo que determina el material de metal.

e El sistema neumatico implementado para las etapas de dispensado y transporte consta de cilindros
neumaticos y electrovalvulas, para la implementacion se realizo las conexiones pertinentes y pruebas
de funcionamiento de los componentes, posterior a eso, se realizo las conexiones al PLC ya que a

través de la programacioén se controla la eyeccion de los dos cilindros neumaticos.
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“‘ CONCLUSIONES 37

e El sistema de control de movimiento implementado permite realizar la tarea de movimiento de la banda
transportadora con mayor facilidad, ya que dentro del software TIA Portal con la herramienta “Motion
Control”, existen todas las herramientas para realizar dicho control, en caso de no tener esta importante
herramienta, el sistema se implementaria mediante los controladores PID.

e Las pruebas de funcionamiento en modo manual para las etapas de dispensado y transporte verifica la
operatividad de la planta, con esto se garantiza que los componentes funcionen de forma correcta e incluso
hay la posibilidad de detectar los posibles fallos para que se realicen las acciones pertinentes antes de que

los dafos puedan causar un paro completo de la planta.
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