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INTRODUCCION




PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

)Prototipado Rapido

)Mejoramiento Continuo

Costos

Mundialmente

Estandares Internacionales




OBJETIVOS

OBJETIVO GENERAL

OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Investigar e identificar

e Definir l6gica de Control.
e Establecer y analizar.

* Pruebas y documentacion




ALCANCE

\

‘ Seleccionar Elementos Electrénicos y Mecanicos
\
‘ Prueba de Extension Retraccion y Carga
|

Guia de Laboratorio TP-209-08 (INEN 2675:2013)
[

‘ Controlar y Parametrizar HMI

/




JUSTIFICACION E IMPORTANCIA

Mejoramiento de
Prototipos a nivel Equipos y
industrial reduccion de
Costos

Industria
Automotriz
Ecuatoriana




NORMATIVA TECNICA




TIPOS DE PRUEBAS (TP-209-08)

GRUPO A GRUPO B

Estiramiento

de Correas y Desgaste de
Resistencia las Correas
de Ruptura

Rendimiento
de hardware

y
ensamblaje

Rendimiento
del Carrete
Retractable

GRUPO C GRUPO D



INEN 2675:2013

Contempla reglamento en torno a “CINTURONES DE SEGURIDAD REQUISITOS E INSPECCION”

ANEXO A

DIAGRAMA DE UN APARATO PARA LA PRUEBA DE DURABILIDAD DEL MECANISMO
Creacion de modelo de referencia (5000 ciclos) RETRACTOR

Prueba de corrosién/ resistencia al polvo

5000 ciclos finales

Desviacion maxima 50% (TP-209-03)




PROTOTIPADO RAPIDO

PRUEBAS Y
EVALUACION

DESARROLLO
INDUSTRIAL

OPTIMIZACION DE
PROCESOS

INVESTIGACION Y
APRENDIZAJE

N
INNOVACION
)

A



IMPRESION 3D INGENIERIA




CARACTERISTICAS
PRINCIPALES




REQUERIMIENTOS DEL SISTEMA

Presentacion de Reportes

Base de Datos

Escalabilidad

Seguridad

Flexibilidad

Flexibilidad




DISENO




ELEMENTOS DEL SISTEMA

ELEMENTOS

1.- HMI
2.-CONTROLADOR

3.- INSTRUMENTACION
4.- ACTUADORES




HMI

Comunicacion con Base de Datos
Visualizacion de variables proceso

Control del sistema
Presentacion de Graficas Estadisticas
Graficas en Real Trend




Navegacion de Pantallas

—--= »  06_ESTADISTICAS
[y

[}

O1_INICIO  |=




Diagrama de Distribucion

LOGOTIPO TITULO DE VENTANA
INDICADORES DEL EQUIPO PARO DE EMERGENCIA
PARAMETROS
DE
CONFIGLIRACION
ALARMAS
DEL
INDICADCRES SISTEMA
DE
ESTADO DEL PROCESO MrMICU
INDICAORES FINALIZAR PROCESO
NUMERICOS
NAVEGACION




Programacion

SOFTWARE

WINCC RT Advanced
SQL Server 2012
SAP Crystal Reports

Microsoft®

SQL Server 2012
crystalreports

y

—




CONTROLADOR

Caracteristicas

HSC Pulse Train Entrada
analoga

(High 20 kHz Profinet

Speed (DO 0-10V
Counter) 24VDC)




Diagrama de Conexion

1.- Controlador S7 1200
2.- Encoder Incremental
3.- HMI

4.- Relé de control Embrague
5.- Embrague Electromagnético
6.- Fuente de Poder

7.- Driver de Control V90




INSTRUMENTACION




Fuerza y Velocidad

CELDA DE CARGA ENCODER INCREMENTAL




ACTUADORES

Servomotor

ALIMENTACION

SIEMENS DRIVER Va0

FUENTE 24V

PLC

S

SINAMIES VOO

Il sistema servo drive faclle da usare, con prestazionl ottimizzate

slemens.com/sinamics-v90

SINAMICS 1FL6
SINAMOICS V90

SERVOMOTOR




ACTUADORES

Embrague Electromagnético




SUBSISTEMA MECANICO

1.- Mesa de Soporte

2.- Soporte Vertical

3.- Platina de Montaje de Motor

4.- Sistema de Retraccion

5.- Soporte de Carrete




PROCEDIMIENTO




istema de Retraccion

S




DISENO

LOGICA DE CONTROL




MAIN (OB1)
ENCODER (OB30)
BLOCK_CHECK (OB32)

SERVOMOTOR
EMBRAGUE
FASES

e TRANSMISORES )




Ejecucion Ciclica

LOGICA DE CONTROL




Programa Principal OB1 (Main

( Nncio )

ServoMotor_ACT = FALSE

Emergenaa == Comando_Embrague=2

no

b

Generador_Pulsos

\ 4

Servo__Motor

v

Transmisores

\ 4

Embrague

v

Fases




ENCODER (OB30)

Diferencia= Dato_ACT-Pulsos_ANT Apulsos
V_Instantaneo= Diferencia/5 Vinst=——— [pUlSOS/mS]
Acumulador+=V_Instantaneo 10ms

Damping_ACT+=1
Pulsos_ANT_=Dato_ACT

. Apulsos .. 1000 ms 1rev
Vinst= X
10ms 1s 500 pulsos
. N V_Real = Acumulador / Damping_ACT
Damg ing_ACT >= siP Damping_ACT=0
amping Acumulador=0 ) Apulsos rev
Vinst= [—]
s

No

@ Tiempo de ejecucién: 10ms



BLOCK CHECK (OB32)

A0 = KA TORTLIE
Extremsian_Hur=W

Errer_Bloguscr=y
5 O F

Codigo_Bloque=a=2 f

~N Extemsicin_Aagab=17
Monitoreo de torque del
Motor
) Serwn_dctiar o=y ,I"I’
Serun_Lonaarckn =5 ‘,.'"lr
N

Linealizacion de entrada
analdgica

"y Seric_comando = 7 ff A
Flarmco _ eeien=idn==
i Error_tarque=T
M_Elogueot+=1

Tiempo de ejecucién: 10ms /{ . /L"‘

Secuencia de desbloqueo
de emergencia

Error Bloguso=y
Sarva_Dana=y




Funciones del Sistema

LOGICA DE CONTROL




Control del Servo-Motor

Caracteristicas

o
o
=
—
Q
P
-
O

Auto Ajuste

Control de Velocidad

Control de Torque

Control de Posicion

Motion Control

HMI

0-10v

SERAL DE VELDOIDAD




Control del Servo-Motor

Funcion i
Iyl Mé:&mu;:er

MO
"MC_

MoveVelocity_
DB" 5l - MON_Relativo

Execute >
MC_MoveVelocity T,
#Eje_HAB &%)

HEJE_A e A InVelocity =—t1#Done_Velocity Execute L
#Ejecutar —|Execute BusY =t .-s

#Aux_5p_Vel —velocity CommandAbort M
N

P - ed .-
#Direccion —{Direction
false ——iCurrent

Parar

Error =1 Ejecuciin

ErrorlD f—-

MC_MowveAbsolute @

EMN ENG ——-

RESET T

'. .rlll“:_
MoveAbsolute_ HOME
DB @ Execute ™

H#EJE_A — pAuis Done =i ...

falze == Execute Error = ...
#5P_Posicion — Pgsition MEU_AI:IT:; uto
#AUx_Sp_Vel — velacity - v

MO

O
Errorinfo f—- DBY NO
MNO

MO

O

/ Accion //
DIOME




Embrague

Control de Activacion
de Embrague

~N

J

Funcionamiento
Automatico y manual

~N

J

Funcion de
Emergencia

[ L]
Corarnda ==1 5'—7/

Desactivacidn
Embrague

Activackin i .
Embrague

hiodo
Aubormdticon =
OMN-Delay

Retek Sisterma S




%DB18
“01_Inicialim|mr_
DE"
BB
01_Inicializar®

— EN ENOD

“WDB17
"03_Extension_
DB"
YWFB10
03_Extension”

EM END =——

“02_Configurar_
EXT_DE".
Fosicion_Final — pocicion Final




Transmisores

-
Linealizacidon de la senales

analdgicas de entrada
J

N “WDB14
T F "db_
orquey ruerza Transmisores”

g %BS
\ m

Simulacién y diagndstico “TRANSMISORES

de fallas ) —EN -

-

Amortiguamiento de la

sefal




IMPLEMENTACION
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3.- Soporte de Servomotor










IMPLEMENTACION
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3&4’: vee VENTANA DE INICIALIZACION DE PROCESO

N

Parametros Extension
= ~, 'A‘ Fala
: K == Servo Drive
Lt 00,0 |
Torque Maximo m
Falla
Tensidn Maxima m L Controlador,
‘
 Reset
- Fnzlizar @
GUARDAR PCSICION Prueln.
A Ny s g

31/12/2000 10:59

I MODELC REFERENCIA I | CICLOS DE PRUEBA I I PRINCIPAL | | AVUDA l




§!U~ yeo "CONFIGURACION DE PRUEBA"

Parimetros de Prueba Indicadores del Equipo

! Codiga Cinturon nnannnanonoon] [l - = G . .6 . ..
Proceso

Codigo Praeba 0000000000000

Mo Ciclos(Tabulacién o0
No Tabulaiones, ]
Numera da Ciclos
Desviacion Porcentsal [00.00 |

3 s
- o

Incicadores de Procesa

o

B
O g:os : O.Il)nos ;i gdias 'OError ’
'

Indicadores ce Estado

Sl G
P ks Taletchin

Navegacion . Fecha | Hora

§{". rene MODELO DE REFERENCIA

Parametros de Modelo de Referencia Iadicadores del Equipo

Proceso

-~

‘Jl.lllllll..l."

00000000000000000

;
L
2

| wemmeo | | esavismess | | micauzacion || AVUDA | 31/12/200
s | [\ Commicacid
i 4
’ = : Serve Drive
Incicacores de Estado
& "
= e @
g - Eistesa
i, i O
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| reaLTRend | | ciclosperruzsa | |  mciauzacion | | AVUDA | 31/12/2000 10:59




Qﬂtﬁ'ﬁq "GRAFICA DE ESTADISTICAS"
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PRUEBAS

FUNCIONAMIENTO Y RESULTADOS







Resultados

Desviacion de Torque

400 &00 800 1000 1200

Resultados 300 ciclos Resultado 2100 ciclos



Desviacion de velocidad

100 l#“ 200 250 300 0 200 400 600 800 1000 1200
Resultado 2100 ciclos

Resultados 300 ciclos




Retractor
Durability Cycler

RLT-V90

alill

Base de Datos SOL
Reportes (SAP-Crystal Reports)

Configuracion Prueba

Visualizacion de Parametros

SKIKIN L

Paro de Emergencia

INSTRUMENTACION
Torgue de Motor

Velocidad de Retorno

AR

Fuerza de Extension

ADICIONAL
Flexibilidad

Deteccion de Blogueo

Control de Posicidn
Escalahilidad

AANAS




CONCLUSIONES'Y
RECOMENDACIONES




CONCLUSIONES

Se establecio mediante la
investigacion de la normativa
técnica que la desviacion
porcentual maxima permitida es
del 50%

Se disend e implemento un
sistema prototipo utilizando el
software Repetier-Host
Leapfrog V0.90C

Se establecio los parametros de
funcionamiento y configuracién
del sistema de
instrumentacion, el transmisor
de carga implementado tiene
una precision de <0.1%

El proyecto demostro la
Se desarroll6 el sistema funcionalidad del sistema
prototipo utilizando equipos de automatico para la realizar la
alta gama, equipo industrial prueba de extension, retraccion
y carga del carrete retractable




RECOMENDACIONES

N . Capacitarse en el uso
Inclusion de sistemas

Investigar las nuevas de los nuevos entornos
formas y tecnologias

prototipo de bajo costo

en el 4mbito industrial de programacion y

desarrollo

Utilizacion de
lenguajes avanzados
como SCL y AWL
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