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Objetivos

General

* Implementar un sistema automatizado de un comedero y bebedero de pollos para beneficio de micro-

empresas y emprendedores de bajos recursos econdémicos en la parroquia de Santa Rosa.

Especificos

« Establecer informacion acerca de los sistemas automatizados de comedores y bebederos de pollos en la
parroquia de Santa Rosa.

« Desarrollar un sistema automatizado utilizando y aplicando los conocimientos adquiridos en el periodo
acadéemico.

» Analizar la productividad de los procesos de crianza aviar para el desarrollo del proyecto.
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Antecedentes

Justificacion
Todas las microempresas deben contar con un sistema optimizado y eficiente, el cual garantice su
funcionamiento y la confiabilidad en el area avicola, al garantizar el funcionamiento adecuado del sistema

automatizado de un comedero y bebedero de pollos mejorando la estabilidad economica e incentivando a los

parroquianos de Santa Rosa

Alcance

El presente proyecto abarca la implementacion de un sistema automatizado para un comedero y bebedero de

pollos en la parroquia de Santa Rosa, para el beneficio de la economia y la aceleracion de produccion aviar del

sector.
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Programa de nutricion de los pollos_

o
y Salida al
Dias | 14 28 36 meicado
Consumo® COBB 465 kg 1498 kg 1253 kg 1443 kg
ROSS | 539 kg | 1582 kg | 1209 kg | 1426 kg |
~ ~ ~ ~
Engordal Engorde 2 orde 3 Engorde 4
:r::lgﬁt? Iniciador Crecimiento Eg?go:de Finaizodor
Costo Granutodo Granulado Pelet Pelet R
Siera (1) | Polvo Polvo Polvo Polvo )
S!eno (2) Polvo Polvo Pelet Pelet & v,
Sema(3) | Granulado Gronulado Palet Pelet U
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Contactor y su principio de funcionamiento
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Motores Monofasicos Corriente Alterna

TIPOS DE MOTORES
ASINCRONO
SINCRONO
INDUCCION

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




Arduino

Caracteristicas de Arduino Uno

Microcontrolador principal: Atmega328P DIP28 desmontable

14 pines digitales de entrada / salida (de los cuales 6 pueden utilizarse para
salidas PWM).

6 entradas anal6gicas

Conector de alimentacion (7-12VCD)

Regulador incorporado AMS1117-5.0 de 5V / 1A (caida de voltaje
1.3Vmax.@0.8A). Se alimenta de la fuente externa de 7-12VCD.

Conector ICSP

Boton de reinicio

Memoria: EIl ATmega328 tiene 32 KB (con 0.5 KB ocupados por el gestor de
arranque). También tiene 2 KB de SRAM y 1 KB de EEPROM (que se pueden

leer y escribir con la biblioteca EEPROM).
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Reductores de velocidad del motor AC

VARIADOR DE FRECUENCIA

DIMMER

POLEAS
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DESARROLLO DEL SISTEMA AUTOMATIZADO DE
COMEDERO Y BEBEDERO DE POLLOS.
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Construccidon de estructura metalica
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Esquema grafico de conexiones del control automatico
para el comedero de pollos

Motor Ac 110 vol.

Salida SCL, SDA
del RTC

Entrada 5 vol.

Entradas A4, AS
salidas SDA, SCL
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#1lncluae <wlire.n>
#include "RTClib.h"
#include <LiquidCrystal I2C.h>

LigquidCrystal I2C 1lcd(0x27,16,2); //
RTC_DS1307 RTC; /o
int r diaSemana; /Y
const int contactor = 7;

int segundo;

int minuto;

int hora;

inicializa la
inicializa el
almacena el o
// Pin 7 enca

int tiempo contactor=5000; // Tiempo continuo gue

LI EEEridirrdrrddii////7/ Horario 1 ////7/77

// Hora en la que se activa el motor

hl=Hora, ml:

// Cuando no se programa ninguna hora se debe deja

// se pueden programar 16 accionamientos del motor
int hl cl=6:
int h2Z cl=12;

int ml c1=00;
int m2 c1=00;

int 51 cl=0;
int 52 cl=0;

Programacion para el comedero de pollo

// Hora en la que se activa el motor

int ml cl=0;

int hl cl=6;
int h2 ecl=12;
int h3 cl1=18;

int hl c2=6;
int h2 c2=14;
int h3 c2=22;

int r diaSemana=dia de semanal();

if (contactol »>= 1000)
horario 1();

if (contacto2 »>= 1000)
horario 2();

if (contactod »= 1000)

int ml c2=2§;

hl=Hora,
int sl el=0;
int s2 cl=0;
int s3_cl=0;
LEAEEETEATEEii i iriiididiriiliii/y Horario 2 /71,

int m2 cl=0;
int m3_cl=0;

int sl e2=0;
int s2 c2=0;
int 83 c2=0;

int m2 c2=27;
int m3 c2=28;
// 1llama a la funcion que calcula el di

// 8i el contacto 1 esta activo (Horario 1)
// 1lama a la funcion que activa el horario 1

// 51 el contacto 2 esta activo (Horario 2)
// 1llama a la funcion que activa el horario2

// 51 el contacto 1 esta activo (Horario 3)

horario 3(); // llama a la funcion que activa el horario 3
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Esquema grafico de la instalacion estr_
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Mando manual para el comedero de pollos

| 17
o NN L
_— = KT;_EF“:
= £\ 7 g ===

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




Esquema grafico de conexion del bebedero para pollos

Transistor BC 458

Relé

Sensor de nivel

Entrada del relé
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Fuente 24 VCC
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Esquema grafico de instalacion estructural _

de pollos
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Instalacidon de control eléctrico

TABLERO DE CONTROL PARA UN
COMEDERO Y BEBEDERO PARA
: POLLOS

VISUALIZADOR LCD

MANDO
AUTOMATICO
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Pruebas de funcionamiento
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Pruebas del funcionamiento
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CONCLUSIONES

e Elsistema automatizado implementado en la parroquia de Santa Rosa cumplié satisfactoriamente con
el objetivo planteado generando ingresos econdmicos del 25% de ganancia a partir de la inversidn
inicial, esto fue posible debido al cumplimiento de los horarios configurados para la nutricién y
desarrollo de la parvada durante las cuatro semanas de edad.

e La placa Arduino es un dispositivo electréonico capaz de controlar arranques de motores monofasicos
mediante un modulo relé de facil adquisicion, debido a su bajo costo del 4% en comparacidon con un
PLC se obtuvo un ahorro del 96% de inversion.

e Elsistema automatizado implementado puede ser instalado en avicolas domesticas de baja escala para
un control maximo de 100 pollos debido a su facil modo de operacidon puede trabajar sin la necesidad
del control constante por parte de una persona.
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RECOMENDACIONES

e Se recomienda utilizar medidas de seguridad como guantes aisladores y herramientas adecuadas al momento
de trabajar con tensiones altas como los 110 voltios de igual manera se recomienda proteger y aislar el
cableado expuesto para evitar corto circuito para prevenir sobrecargas en el tablero de control y lesiones

graves en la persona a causa de altas tensiones.

e Verificar que las conexiones en la placa Arduino estén acorde al diagrama de conexion estipulado
anteriormente en la figura 33, para evitar un mal funcionamiento del sistema y el dafo de los materiales

electronicos a acusa de una conexion erronea.

« Seguir el régimen de alimentacion acorde a los horarios establecidos en las tablas (13, 14, 15y 16) para
controlar el tiempo de activacion del dispensador del alimento y la cantidad de comida requerida para la semana

gue estén cursando los pollos, para cumplir con el tiempo de salida de las aves y evitar pérdidas economicas
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