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@ INTRODUCCION 4

OBJETIVO GENERAL

4 . . R
Automatizar y supervisar la
estacion didactica del

transporte y organizacion de
envases para bebidas.
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INTRODUCCION
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Disenar la solucion de automatizacion para el proceso de
transporte y organizacion de envases para bebidas, mediante
diagramas Grafcet.

Programar el PLC, para el funcionamiento en modo
automatico de las etapas de la estacion didactica del
transporte y organizacion de envases para bebidas.

Desarrollar un HMI, para el monitoreo y supervision de la
estacion didactica, para la automatizacion del transporte y
organizacion de envases para bebidas.

Desarrollar los diagramas eléctricos de conexion de los
equipos de automatizacion.

Realizar pruebas de funcionamiento en modo automatico del
sistema de automatizacion del transporte y organizacion de
envases para bebidas.
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Planta Construida
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CONEXION DE SERVOMOTORES
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DIAGRAMAS GRAFCET
DE LA PRIMERA
ETAPA
TRANSPORTE Y
POSICIONAMIENTO DE
LAS BOTELLAS EN EL
PALET

[ [ ——
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DIAGRAMAS GRAFCET
DE LA SEGUNDA
ETAPA
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PALETS AL LUGAR DE
POSICIONAMIENTO
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N EB6

DIAGRAMAS GRAFCET
DE LA TERCERA EB7
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PROGRAMACION DEL
PROCESO EN
BLOQUES DE

FUNCION
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STATUS* | Descripcion
(Wi 16#)

4
CO N F I G l ' R Q C I O N T % 0000 Instruccién ejecutada sin errores.
[ 0001 Conexi6n establecida.
-
P Q R Q L Q 0003 Desconexion realizada.
7000 Ninguna peticién activa y ninguna conexién establecida (REQ=0, DISCONNECT=1).
4 -
n 7001 Establecimiento de conexion iniciado.
C O M U N I C C | O N 7002 Llamada intermedia. La conexién se esta estableciendo.
7003 Deshaciendo la conexién.
I C I /I I C O N l \I {D U I N O 7004 Conexidn establecida y vigilada. No se estd procesando ninguna peticién

7005 Enviando datos.

7006 Recibiendo datos.

¥  Segmento 1: Escritura del PLC 3 Arduino

* Los codigos de estado en el editor de programas se pueden representar como valores enteros o
hexadecimales. Encontrard mas informacion sobre el cambio de los formatos de visualizacién en

“Consulte también”.
WB27 —a B ES s MBIV VOWICI GLWOIS g WBIWGIGIKS T \UMIGINGIGINGITS: O VGIATE US GHOINUE G
"Esc_PLC Datos_rec_env
Nombre Tipo de datos Valordearrang... Remanen_. Accesibled.. Escrib_. Visible en . Valor dea. Comentario
MB_CLIENT e
EN ENO | 2 ﬂmkmy{oﬂu 3l =] = o] 7] 0
3 @ v Enviados Array{0.9) of Int B 7 - =]
M0.0 DONE =72 122 i@ = Enviados[0] Int W ] v/
“Clock_10HZ — REQ BUSY —if2lce 5@ » Enviadoslt] int v M ™
o 6 @ = Enviados2] int v v [l
3156 — DISCONNECT ERROR —i = — e v & M
16 MB MODE STATUS 8@ = Enviados[4] Int E vl =]
_ — S @ = Enviados[s] Int v vl ]
=~ MB_DATA_ADDR ol@ %  Enviadosls] int v ¥y o
3 MB DATA LEN na -« Enviados[7] Int g 2 E
— — 124@ =  Enviados[8] Int [v) (v v
"Datos_rec_ 3@ »  Enviados[9] int v v ™
env* Enviados — \B DATA PTR
! .chﬁg_ch_ B 2 8, @ E 7 Consenarvalores actuales g | Instantinea % "% | Copiarnstantineas a valores de amanque [ &
| PLC_Ard" Config_Com_PLC_Ard
i CONNE CF_ Nombre Tipo de datos Valordearmang... Remanen.. Accesibled.. Escrib.. Visibleen . Valor dea. Comentaric
| . @~ Sutic
I esen CONNECT 2@ LeerREQ |Bool T 0 v v v =]
3 @ b CONNECTleer TCON_IP_vé 0 v " 7 Il
4 @ v CONNECTescrbir  TCON_IP.vé v ] v ) 7
& Interiaceld HW_ANY 64 vl v v (4 er of IE
» D CONN_OUC 9 v v v ¥
*  (ConnectionType Byt n vl vl v ¥ 1y =UDP (17=
»  ActiveEstablished  Bool TRUE v v = v e 2
® b RemoteAddress  IPV4 v v v v v e 4
*  Remowfon Uint 502 ™ v 4 t
s LocalPort Ulnt v v = it
Esc_req Eeol ] ) (&)

(] =] =

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

VERSION: 1.0



[ J Desarrollo

DIAGRAMA
PRINCIPAL

CINICIO 3

DIAGRAMA 23
VOID SETUP

Condiciones
1niciales

Y

Void setup

Void loop
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CONFIGURACION Y
PROGRAMACION
PARA EL CONTROL
DEL ROBOT EN
ARDUINO

sen_grip _close =0
sen_grip open=1

Configuraciones
iniciales

Y

Robot origin

Y

MAC=0xDE, 0xAD, 0xBE, 0xEF, OxFE, 0xED

v

IP=192, 168, 0, 30

!

mb.config (mac,ip)

'

Configuracion de envio de

se;l_rob__ﬁn =2 o
grip=>5

datos Modbus

!

Configuracion de recepcion

grip_open =6
robot =7

de datos Modbus
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Condiciones
iniciales

SI
Grip_cart=75
NO sen_grip_close= 11

DIAGRAMA
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FUNCIONAMIENTO DE
MODO AUTOMATICO
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@ RESULTADOS

MONITOREO

Mov. Ele X Mo, Eje I Semsor 1 Sensor 3 Banda 1 2
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@ RESULTADOS 30

1 4 ,
2 65 5 60 ANALISIS DE
3 65 3 62 RESULTADOS
4 65 4 61
5 65 2 63

Promedio 65 3,6 61,4

Porcentaje 5,5% 94,5%

1 16 2 14

2 16 3 13

3 16 2 14

4 16 2 14

5 16 1 15
Promedio 16 2,0 14,00
Porcentaje 12,5% 87,5%
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@ CONCLUSIONES 32

e Los diagramas eléctricos de conexion permiten la identificacion de los sensores,
actuadores, controladores, etc. en el proceso, para verificacion del funcionamiento
correcto, asi como también para realizar los diferentes tipos de mantenimiento
industrial.

e El uso de diagramas grafcet en la solucidon de problemas de automatizacion
facilitan la programacion en lenguaje Ladder, dividiendo el proceso en varias
etapas y transiciones, en las cuales se activan los actuadores dependiendo de la
necesidad de la etapa y de las transiciones que se ejecuten.

e Los sensores y actuadores del sistema son compatibles con el controlador I6gico

programable PLC Siemens S7-1200, debido a las senales estandares de control

gue generan y reciben todos los instrumentos industriales de | pﬁaES pE
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@ CONCLUSIONES 33

e Laimplementacidon de una Interface Humano Maquina en un sistema de automatizacion
permite la interaccion entre el operador del sistema y el proceso, esto para ingresar las
variables de interés, tales como, cantidad de envases, cantidad de palets, tambien otras
acciones como el paro de emergencia o la puesta en marcha desde dicha interface.

e Los resultados obtenidos en la etapa de pruebas permiten afirmar que la automatizacion de
este proceso es eficaz, debido a que existe un 5.5% de pérdidas de envases durante la tarea
de paletizado y organizacion. Dichas pérdidas, son generadas por factores externos a la

automatizacion del proceso, tales como el diseno de la planta.
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