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INTRODUCCION

El proyecto tiene como finalidad implementar una estacion electro neumaética para facilitar la
clasificacion de materiales, este proceso fue disefiado para ayudar a prevenir enfermedades
profesionales provocada por realizar esfuerzos fisicos, mediante el alcance de estos objetivos

las empresas que implanten este modulo se veran beneficiadas en su parte econémica.

Las empresas utilizan un sinfin de materiales de distinto tipo de composicion fisica, estos
materiales comunmente son calificados por su tamafio y por su tipo de material este proceso
lo realizan los trabajadores mediante un esfuerzo fisico, al realizar esta funcion los
trabajadores les puede causar un sobre esfuerzo fisico, esto llevaria a que la produccion se

vea afectada, ya que no podria salir el producto final en el tiempo requerido.

El mddulo reducird esfuerzos fisicos innecesarios, aumentara la eficiencia en cuanto a
produccidn, asi se verdn beneficiados tanto la empresa como sus trabajadores ya que al
incrementar la economia de la empresa podrdan obtener mejores remuneraciones sus

trabajadores.

La inversion que se realiza en un modulo de este tipo, al empezar con su construccién es un
costo que una empresa puede afrontar, ya que una empresa siempre piensa en el futuro y
sabran que al pasar del tiempo todo el dinero invertido facilmente se recupera gracias a la

actividad que realiza el proceso implementado.

El moédulo construido sera ubicado en las instalaciones del Instituto Tecnoldgico Vida Nueva
facilitando las practicas de automatizacion de la carrera de Electromecénica mejorando el
desempefio de los estudiantes en un area sumamente importante como es la automatizacion,

asi podran aumentar y mejorar sus beneficios dentro del &mbito laboral.
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ANTECEDENTES

La automatizacién industrial es el uso de elementos computarizados y electromecéanicos para
controlar maquinas o procesos industriales, abarca un ambito muchisimo mayor al de control,
ya que consta de instrumentacion industrial como son sensores, transistores de campo,
sistemas de control y supervision, aplicacion de software en tiempo real para control y

monitoreo.

La automatizacién surge con la necesidad de remplazar esfuerzos fisicos humanos y
animales, como levantar un peso con un sistema de poleas o palancas, estos esfuerzos fueron

sustituidos por energias renovables tales como; el viento, aire y flujo de agua.

Estos procesos eran controlados por mecanismos de relojeria o dispositivos similares
utilizando fuentes artificiales de poder como resortes, flujo de agua y vapor, para realizar

acciones repetitivas.

El primer proceso industrial controlado por dispositivos informaticos fueron los telares
textiles, este proceso industrial fue controlado por tarjetas perforadas; posteriormente la
informatica se basO en esta tarjeta perforada para realizar el procesamiento de datos con la
misma ldgica. En la automatizacion industrial estas tarjetas perforadas fueron remplazadas

por los controladores 16gicos programables.

El desarrollo de los PLCs fue dirigido originalmente por los requerimientos de los fabricantes
de automoviles. Estos cambiaban constantemente los sistemas de control en sus lineas de
produccion debido a esto necesitaban un modo més economico para realizarlo, ya que en el
pasado, esto requeria un extenso re-alambrado de bancos de relevadores (procedimiento muy
costoso). Asi a finales de los afios 60, la industria necesitaba un sistema de control mas
econoémico, robusto, flexible y facilmente modificable. En 1968 aparecieron los primeros
automatas programables (APIs o PLCs). Con la compafia americana Bedford Associates
sugirié un Controlador Modular Digital (MODICON) para su utilizacién en una compafiia de
automocion y MODICON 084 fue el primer PLC con una aplicacion industrial. Los nuevos
controladores debian ser facilmente programables por ingenieros de planta o personal de

mantenimiento, su tiempo de vida debia ser largo.

Mientras méas ha transcurrido el tiempo, la tecnologia sigue avanzando y se desarrollan

nuevos dispositivos que son utilizados en la automatizacién industrial, en areas como son

XVi



mecanica, electricidad, sistemas neumaticos e hidraulicos; ayudando a mejorar la

productividad y eficacia de los procesos.
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RESUMEN

En la actualidad la clasificacién de los materiales es utilizada en muchos procesos de
industrias tanto nacionales como internacionales, esta actividad es de mucha importancia
dentro de un sistema industrial, la cual puede ser aplicada por ejemplo para separar las frutas
de acuerdo a su calidad, tamafio, tipo y color, otro tipo de procesos en los cuales puede ser
aplicado es la clasificacion de botellas de acuerdo a la contextura y el tamafio cuando se desee
realizar reciclaje, sin embargo, si se requiere que esta actividad sea autbnoma se deben ubicar
equipos especializados que cumplan a cabalidad las funciones destinadas, es por esto que el
presente proyecto busca desarrollar un sistema de clasificacion de materiales considerando la
constitucion de los mismos, el cerebro principal estara conformado por un LOGO V8, en las
entradas de este se ubicardn sensores capacitivos e inductivos, inicialmente un sensor
detectara la presencia del objeto al inicio de la banda transportadora encendiendo un motor de
corriente continua con la finalidad de que se inicie el transporte del material a las distintas
bandejas de clasificacion, en el camino que recorre el objeto se ubicaran dos sensores mas, los
cuales determinaran la constitucion del mismo y el tipo de material del cual se encuentra
conformado, estas sefiales son procesadas y de forma inmediata se envian sefiales por las
distintas salidas del LOGO para activar las electrovalvulas, estas a su vez se encargardn de
contralar la salida o el retorno del vastago del cilindro neumatico para que el objeto caiga por
las bandejas de clasificacién; es importante tomar en cuenta que el operario podra iniciar o
detener el proceso en el momento que asi lo desee, por medio del botén de inicio o paro

ubicados en el sistema.

PALABRAS CLAVE:

Cilindros neumaticos, LOGO V8, Sistema de clasificacion, Banda Transportadora
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3. OBJETIVOS

3.1. Objetivo General

Implementar una estacién electro neumatica de clasificacion por material con banda

transportadora utilizando logo V8, en el Instituto Tecnoldgico Superior Vida Nueva.

3.2. Objetivos especificos

e Disefiar los planos estructurales, eléctricos y neumaticos en el que se implementara en la
estacion electro neumaética determinando la ubicacion de los elementos a utilizar.

e Construir la estructura para la instalacion de los elementos eléctricos y neumaticos
tomando en cuenta los planos disefiados.

e Desarrollar la programacién del Médulo Légico CPU LOGO V8 para el funcionamiento
de la estacion electro neumatica.

e Comprobar el correcto funcionamiento de la estacion electro neumatica con los distintos

materiales de clasificacion.



4, DESARROLLO O CUERPO PRINCIPAL
4.2 .Marco Teo6rico — Conceptual
411. Control Industrial.

Es la manipulacidn indirecta de las magnitudes de un sistema denominado PLANTA

mediante otro sistema llamado CONTROLADOR o SISTEMA DE CONTROL.

4.1.1.1. Sistemas de Control.

Un sistema de control es el encargado de controlar dirigir a otro sistema o asi mismo y

pueden ser de lazo abierto o bien de lazo cerrado.

41111 Control Automatico.

El control automético de procesos se ha incrementado, debido a que las grandes
industrias necesitan procesos mas complejos y que requieran menos personal para poder
operarlos.

El concepto de control por realimentacion no es nuevo, el primer lazo de control
realimentacion fue usado en 1774 por James Watt para el control de la velocidad de una
maquina de vapor.

El control automatico puede ser un PLC, un microprocesador o un controlador de
proceso. El algoritmo de control que se utiliza es un calculo matematico que se realiza

internamente para que pueda originar el control.

41112  Caracteristicas principales.

Tienen entradas digitales y analdgicas.
e Tienen salidas digitales y analégicas.
e Posee fuente de alimentacion.

e Posee interfaz con el usuario.

e Ejecuta algoritmos de control.

4.1.2. Sensores.

El sensor es un dispositivo que proporciona una respuesta al generar una sefial eléctrica,

frente a sefales fisicas o quimicas.



Segun Areny, R.(2004), un sensor es un dispositivo que, a partir de la energia del medio

donde se mide, da una sefial de salida transducible que es funcidn de la variable media.

4121 Clasificacion de sensores.

o Segun el aporte de energia: modulares y generadores.

o Segun la sefial de salida: analdgicas y digitales.

. Segun el principio fisico: resistivos, capacitivos, inductivo, termoeléctrico.
) Segun la magnitud de medida: Temperatura, presion y aceleracidn.

4122 Sensores Sharp.

Los sensores Sharp son sensores para medir distancias por infrarrojo mediante una salida

analdgica que indican la distancia medida.
Caracteristicas

e Voltaje de funcionamiento: 4,5V a 5,5V.
e Distancia de rango de medicion de 10cm a 80cm.

e Eltipo de salida es de tension analdgica.

e Tiempo de respuesta de 38 a 10 ms.

4123 Sensores Resistivos.

Sensores de tipo modular de tipo resistivo varian su resistencia en funcion a la variable a

medir, son sensores que se basan en la variacién de resistencia eléctrica del sistema.

4124,  Sensores Capacitivos.

Son sensores de tipo eléctrico, reaccionan ante metales y no metales. Los sensores son
basicamente interruptores electronicos que trabajan sin contacto, los materiales como
vidrio, aceites y metales aumentan la capacidad del sensor cuando se encuentran dentro

del campo eléctrico haciendo que realicen su funcidn.



Frente del sensor

(metalico o
no metalico)

Figura nimero 1: Sensor Capacitivo

4125 Sensores Inductivos.

Son sensores de proximidad inductivos incorporan una bobina electromagnética la
cual realiza la funcion de detectar la presencia de un objeto metalico conductor, estos

sensores no cumplen su funcion ante la presencia de objetos no metéalicos.

Bobina electromagnética

" Frente del sensor

Figura nimero 2: Sensor inductivo

4.1.3. Automatizacion.

Es un sistema con una amplia variedad de procesos, donde se transfieren tareas que
comunmente realizan los operadores humanos, pero al automatizar los procesos la

necesidad de tener mano de obra ya no es necesario.



Partes de un sistema automatizado

e Parte de Mando

e Parte Operativa

4.1.3.1. Parte de Mando.

La parte de mando por lo general es la tecnologia utilizada para programar el modulo o
proceso que se automatiza, esta tecnologia es el centro del sistema. Esta tecnologia
programable debe ser capaz de comunicarse con todos los constituyentes del sistema

automatizado.

4.1.3.2. Micro controladores.

Un micro controlador es un ordenador pequefio que basicamente tiene un procesador que
consta de soporte(reloj y rest), memoria y puertos de entrada y salida todo esto dentro de
un pequefio cuerpo llamado chip que se lo puede programar con total flexibilidad y muy

facilmente.

4.1.3.3. Controlador l6gico programable.

El controlador l6gico programable, conocido cominmente por sus siglas en inglés PLC
(Programmable Logic Controller), es una computadora, utilizada en la automatizacion
industrial, para automatizar procesos electromecéanicos, como el control de la maquinaria
de procesos industriales de armado de autos. La definicibn mas precisa de estos
dispositivos es la dada por la NEMA (Asociacion Nacional de Fabricantes Eléctricos)

que dice que un PLC es:

Segun Sanchez, A. (2013), “Instrumento electronico, que utiliza memoria programable
para guardar instrucciones sobre la implementacién de determinadas funciones, como
operaciones ldgicas, secuencias de acciones, especificaciones temporales, contadores y
calculos para el control mediante moédulos de E/S analdgicos o digitales sobre diferentes

tipos de maquinas y de procesos”

El campo de la aplicacién de los PLC son muy variados podemos encontrarlos en
automatizacion, aeroespacial, construccién, industrial, etc. EI PLC esta disefiado para
multiples sefiales de entradas y salidas, en un PLC los resultados de salida deben ser

producidos en respuesta las condiciones de entrada dentro de un tiempo limite.



Contrelador
Programable

Entradas Salidas

Proceso #=
Sensores Actuadores

Figura nimero 3: Controlador Programable

Partes de un PLC.

TERMINALES
DE TERMINALES OE
ALIMENTACION CONEXION DE ;
TIERRA SAaLiDasS LED "s INDICADORES
25 / J DEL ESTADO DEL PLC
= S
- —_—
a3 =
2 E— %
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- ‘.- - ,-;— N PN TN N ' PUERTO
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MEMORIA EXTENSION
EEFROM .
/ SZNEL OEOLS%ES INRDICADCORES
L ESTA Las

TERMINALES DE

L s SALIDAS Y/O ENTRADAS

ENTRADAS

Figura numero 4: Partes de un PLC

Ventajas de un PLC:

Los materiales para realizar un proceso se reducen significativamente.

e Posibilidades de introducir modificaciones sin realizar un nuevo cableado.
e Utiliza un espacio reducido en el tablero donde se instalara.

e Menos costo en mano de obra al momento de instalar.

e Reduce costos de mantenimiento.

e Menor tiempo en la fabricacion de productos.



e Puede manipular varias maquinas.

Desventajas de un PLC:

e Personal calificado, esto requerira que un técnico de donde se vaya a instalar sea
capacitado.

e El costo inicial es elevado.

4.1.3.4. Parte Operativa.

La parte operativa es la que actla directamente sobre la maquina, son todos los

elementos que componen la maquina, como son los accionadores y captadores.

4.1.3.5. Ventajas de la Automatizacion

e Mejora la productividad de la empresa.

e Mejora condiciones de trabajo de los empleados.

e Aumento la calidad del producto terminado de la empresa.

e Incrementa la economia de la empresa.

e Simplifica el modo de uso haciendo que el operario no necesite grandes

conocimientos.

4.1.4. Actuadores.

Los actuadores son dispositivo que transforman energia ya sea hidraulica, mecdanica o
eléctrica mediante eso proporcionar fuerza para mover o actuar a un dispositivo
mecanico. Los actuadores hidraulicos generalmente se utiliza cuando se necesita mayor

fuerza, mientras que los actuadores neumaticos se utiliza para posicionamientos.

4.1.4.1. Actuadores Neumaticos.

Los actuadores neumaticos realizan su funcion en forma lineal o rotativa. EI movimiento
lineal lo realizan los cilindros de embolo, el movimiento de rotaciéon continua se
encuentra en motores neumaticos.

4.1.4.2. Clases de Actuadores Neumaticos Lineales.

e Actuadores de simple efecto.

e Actuadores doble efecto.
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4.1.4.3. Actuadores Neumaticos de Giro.

e Actuadores de giro limitado.

e Actuadores de giro ilimitado o motores.

4.1.4.4, Actuadores Lineales.
En los actuadores lineales el movimiento se obtiene de los cilindros de embolo, estos

cilindros pueden ser de simple efecto o de doble efecto.

Cilindros simple efecto, tiene una sola entrada de aire para realizar una carrera de

trabajo en un solo sentido.

Puerto de Resorte de
fluido retorno i
; Piston Vastago de

| : piston
| : l

Moo 0000 00—

1 ] de
venteo

Guarnicién

Figura nimero 5: Cilindro simple efecto.

Cilindro doble efecto tiene dos entradas de aire, se los denomina de doble efecto porque
realizan su carrera de avance como de retroceso mediante el aire comprimido que existe

en sus dos camaras.
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Cilindro de doble efecto.

Figura nimero 6: Cilindro doble efecto.

4,1.4.4.1. Caracteristicas de un buen actuador lineal:

e Lainstalacién debe ser la mas sencilla posible.

e Tener una vida util larga.

e Que se utilice con o sin lubricacion.

e Debe resistir la temperatura, esfuerzos de compresion y traccion.

e Tenga la posibilidad de detener su carrea.

4.1.4.4.2. Desventajas de la automatizacion:

e El costo inicial de la inversion.
e Mantenimientos que no pueda realizar la empresa y tenga que contratar proveedores.

e Personal no capacitado para el uso de la maquina.
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4.1.5. Parte Eléctrica.
4.1.5.1. Corriente Eléctrica.

Es un conjunto de cargas eléctricas, es decir es el flujo de electrones que se mueven en el
seno de un material conductor, para que se produzca el movimiento es vital que entre los

dos extremos del conductor exista una diferencia de potencial eléctrico.

4.1.5.2. Tipos de Corriente Eléctrica.

4.1.5.2.1. Corriente Continua

En este tipo de corriente los electrones se estan desplazando siempre en un solo sentido,

del punto de mayor potencial al de menor potencial.
4.1.5.2.2. Corriente Alterna

En este tipo de corriente los electrones cambian muchas veces de sentido en intervalos

de tiempo, es la que comun mete se utiliza ya que es muy facil de producirla y

transportarla.

4.1.5.3. Intensidad.

La intensidad es la cantidad de carga eléctrica o electricidad que circula por un

conductor.
Se representa mediante la letra “A”.

4.1.5.4, Resistencia.

La resistencia es la capacidad que tiene un conductor para impedir el paso de la corriente

eléctrica.
Se representa mediante la letra “R”.

4.1.5.5. Voltaje.

El voltaje o tension tiene su significado como la magnitud fisica que, dentro de un
circuito eléctrico, impulsa electrones a lo largo del conductor, esto quiere decir que

conduce la energia eléctrica con mayor o menor potencia.

Se representa con la letra “V”
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Conductor Electrones

\Voltaje (fuerza para mover electrones)

Figura nimero 7: Conductor eléctrico.

4.1.6. Motores.

4.1.6.1. Motores Eléctricos.

La funcion del motor eléctrico es la de transformar la energia eléctrica ya sea continua o

alterna en energia mecéanica apta para mover los accionamientos de distintas maquinas.

Los motores tanto de corriente alterna como de corriente continua funcionan bajo un
mismo principio, el cual dice que si por un conductor circula corriente eléctrica se
encuentra dentro de la accion de un campo magnético este se desplaza

perpendicularmente a las lineas del campo magnético.

Estator p—

Bobinado

Placa de
caracteristicas Camcassa

Figura nimero 8: partes de un motor eléctrico.

14



4.1.6.2. Tipos de motores eléctricos:

4.1.6.2.1. Motores de corriente continua.

Los motores de corriente continua como los demas motores eléctricos transforman la
energia eléctrica en energia mecanica, la diferencia que estos motores necesitan una
fuente de alimentacion diferente a la que suministra la empresa eléctrica, por ello utilizan
equipos rectificadores de potencia con los cuales la corriente alterna es convertida en

continua.

4.1.6.2.2. Caracteristicas

Amplio rango de velocidades, ajustables de modo continuo.

Caracteristicas de torque-velocidad variable.

Répida aceleracién y desaceleracion.

Cambio de giro.

4.1.6.2.3. Motores de corriente alterna.

Los motores de corriente alterna son los que comln mente se utiliza en la industria dada
la ventaja que funcionan con la corriente que suministra la empresa eléctrica, no

necesitan de rectificadores y debido a estas condiciones los costos bajan.

4.1.7. Parte Neumaética.

La neumadtica es la que se encarga del estudio de generacion y transformacidén de
movimientos utilizando el aire comprimido como fuente de energia. En la actualidad
esta fuente se utiliza en la automatizacion de distintos campos en la industria como en

procesos de ensamblado empaquetado de productos entre otros.
4.1.7.1. Ventajas de la neumatica:

e Reduccion de costos de mano de obra.

e Aumento de la capacidad de la instalacién.

e Eficiencia en los proceso.

e El aire se encuentra disponible en todas partes.

e El aire se puede almacenar para utilizarlos en distintos procesos.

e La velocidad de los actuadores neumaticos pueden ser facilmente regulables.
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e El aire no contamina al medio ambiente.

4.1.7.2. Desventajas de la Neumética:

e Genera un ruido excesivo al escapar aire de los elementos neumaticos.

e La preparacion del aire comprimido hace que su costo sea elevado.

Figura nimero 9: Elementos neumaticos.

4.1.7.1. Aire comprimido.

Es el aire compactado por medios mecanicos, confinado en un recipiente a altas
presiones, se almacena grandes cantidades en recipientes muy pequefios, cuando mas se

comprime mas alta es tu presion.

Para producir aire comprimido se utilizan los compresos.

4.1.7.2. Compresores.

Son maquinas destinadas a aumentar la presidn del aire que obtienen de la atmosfera.

Segln Moro, M. (2016), EI compresor es el elemento del circuito neumatico encargado
de la transformacion de la energia mecénica en energia neumatica o, en otras palabras, el

dispositivo que incrementa la presion del aire por encima de la presién atmosférica.

16



4.1.7.3. Véalvulas neumaticas.

Son elementos que regulan la puesta en marcha, la presion del aire o el caudal del fluido

procedente del depdsito del aire, segun la funcién se dividen en:

e Valvulas de vias o distribuidoras
e Valvulas de bloqueo
e Valvulas de presion

e Valvulas de caudal o de cierre

s’

Figura niamero 10: Valvulas neumaéticas.

4.1.7.4. Valvulas solenoides.

Son de accionamiento directo, servo accionadas o con movimiento vertical asistido,
existe una variedad de valvulas de distintas tensiones y corrientes, las valvulas mas
comunes son 2/2”dos vias, dos posiciones”, 3/2 “tres vias /dos posiciones”, 4/2 “cuatro
vias, dos posiciones”. 5/2 “cinco vias, dos posiciones”. Las valvulas solenoides mas

comunes son:

e Valvulas 2/2 estas posibilitan la alimentacion del sistema pero no la descarga.
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e Valvulas 3/2 estas posibilitan la carga y descarga del sistema.
e Valvulas 4/2 son utilizadas normalmente para cilindros de doble efecto pero con
un solo escape.

e Valvulas 5/2 se utilizan para cilindros de doble efecto tienen la ventaja que

permiten regular la velocidad de avance y retroceso en forma independiente.

Figura numero 11: solenoide.

4.1.8. Parte mecanica.
4.1.8.1. Banda transportadora.

Es una estructura de goma o tejido disefiado en forma de correa en anillo con una union
de empalme metalico utilizada para el transporte de materiales. Una banda transportadora
es un sistema de transporte que se mueve entre dos rodillos esta banda es arrastrada por

la friccion de uno de los dos rodillos accionado por un motor.
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Figura nimero 12: banda transportadora

Las bandas trasportadoras son utilizadas para transportar material a gran escala y en

grandes distancias con una velocidad facilmente controlada.
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4.2. Procedimiento — Metodologia

4.2.1. Disefio.

El médulo neumatica de clasificacién por material con banda transportadora utilizando
logo v8, estad disefiado de forma que se puedan realizar practicas, la base se encuentra

disefiada en aluminio asi como los soportes de los cilindros y banda transportadora.

El mddulo se encuentra constituido por las partes, eléctricas, neumaticas y mecanicas que
interactlan entre si para poder realizar el proceso deseado, a continuacion se da una

breve explicacion de como se encuentran implementadas las partes antes mencionadas.

En la parte eléctrica se tiene la alimentacion del circuito, la botonera funciona a 110V y
el controlador l6gico programable (PLC) funciona a 24V asi como los distintos
elementos que necesitan de un voltaje para cumplir su funcién, del Logo se realizan
distintas conexiones como son a las electrovalvulas, sensores y motor de la banda

transportadora.

La parte neumatica es la que se encuentra accionada mediante el aire comprimido aqui
se tienen elementos como son: electrovalvulas que permiten el paso del aire para el
accionamiento de los cilindros, el aire es dirigido hacia los cilindros segin den sefiales

los sensores.

En la parte mecéanica se encuentra la banda transportadora, la cual inicia su
funcionamiento una vez que el material sea censado por el primer sensor, ya sea este
metélico o de plastico, una vez realizado el paso del material por los distintos sensores
entran en funcionamiento las compuertas mecénicas las cuales son accionadas mediante

los cilindros.

4211 Esquematizacion.

Mediante el controlador lédgico programable (PLC) se controla el proceso del modulo,
como se puede observar en el diagrama neumatico el solenoide no estd recibiendo
ninguna sefial por lo tanto la valvula neumaéatica no cambia de posiciéon y no permite el

paso de aire al cilindro por lo tanto no inicia su carrera.
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Figura nimero 13: Circuito neumatico en reposo.

En el circuito neumético que se encuentra a continuacion el solenoide recibe una sefal
esto hace que la valvula cambie de posicion y permita el paso del aire, iniciando la
carrera del vastago, una vez concluida su carrera el sensor Sharp envia una sefial al logo
para que desenergice la solenoide de la valvula y asi el vastago regrese a su posicion

original.
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Figura nimero 14: Circuito neumatico en trabajo.

4.2.2. Construccion.

El mddulo esta construido en bases de aluminio asi como los soportes de los distintos
elementos para facilitar el peso al momento de ser trasladado, a continuacién se detalla

los elementos con que esta constituido el médulo.

La base de la estacion electro neumatico estd disefiada en aluminio con medidas de 59cm

de largo de ancho por 33.5cm de ancho, su disefio permite el facil montaje de los

distintos elementos que conformaran el médulo.

22



Figura nimero 15: Base del médulo.

El anclaje de soportes para cilindros se realiza uno al lado del otro y de frente a la banda
transportadora para poder realizar el proceso posteriormente con facilidad, se lo ha
disefiado en aluminio y tiene la misma forma estructural que la base para facilitar el

anclaje de los soportes de los cilindros.

Figura nimero 16: Base de cilindros neumaticos.

El montaje de la base de los sensores se realiza en el mismo tipo de estructura que la de
los cilindros, ya que la base de sensores estan disefiadas para que facilite el montaje en el

mismo tipo de estructura.
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Figura nimero 17: Soportes de sensores.

El anclaje de la banda transportadora es uno de los aspectos mas importantes a tomar en
cuenta, ya que en base a ella girara todo nuestro modulo, esta anclada en un extremo de
la base con espacios en su parte posterior para el anclaje de los soportes de cilindros y

sensores.

Figura nimero 18: Base de banda transportadora.

En el anclaje de la electrovéalvula se busca un lugar estratégico mediante el cual se pueda

distribuir el aire a los cilindros.
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Figura numero 19: Anclaje de electrovalvulas.

El anclaje de base de botonera permite la alimentacion eléctrica, estd ubicada a un

costado del Logo de forma que permita facilitar el cableado.

Figura nimero 20: Anclaje de base de botonera.

Las canaletas estan ubicadas alrededor del Logo para permitir el facil cableado de los

elementos y poder cubrir el cable de una forma estética.
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Figura nimero 21: Canaletas para el cableado.

El anclaje de los cilindros esta ubicado de tal forma que tenga espacio suficiente para que

el vastago realice su carrera y cumpla su funcion.

Figura nimero 22: Cilindros y banda trasportadora.

Anclaje del Logo V8 junto a las canaletas y la botonera de forma que se pueda realizar

el cableado a todos los elementos.
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Figura nimero 23: Anclaje del Logo V8.

Cableado desde el Logo V8 por las canaletas que se dirigen hacia los elementos que

conforman el modulo.

Figura nimero 24: Cableado.
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4.2.3. Implementacion.

La estacion electro neumatica de clasificacion por material con banda transportadora
utilizando Logo V8, estd disefiado para fines précticos, del Instituto Tecnoldgico Vida
Nueva, como se observa en el grafico esta constituido por: botonera, Logo V8,
electrovalvulas, cilindros, sensores, banda transportadora y compuertas metélica, los
elementos realizan funciones distintas pero al implementarlos en un solo mddulo la

funcién que ellos realizan se transforma en un proceso de clasificacion de material.

Figura nimero 25: M6dulo implementado los elementos.

A continuacién se detalla como se implementaron los distintos elementos para realizar la
funcién deseada.

La alimentacion eléctrica de la estacion electro neumaética ingresa directamente a la
botonera, la cual es encargada de enviar la energia al Logo V8. La botonera consta de un
pulsador de paro de emergencia el cual detiene el proceso en cualquier punto que se
encuentre, también consta de un pulsador que da inicio al proceso el cual esta controlado
por el Logo, si no se da el pulso no realizara ninguna funcion, por Gltimo se tiene una luz
indicadora la cual hace referencia que nuestro proceso estd funcionando

automaticamente.
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Figuranimero 26: Botoneray Logo V8.

El proceso es controlado por el Logo V8, de ahi salen las conexiones para los sensores
capacitivos, inductivos, sensores Sharp y los solenoides de las valvulas.

La estacion empieza su trabajo al momento que el material pasa por el sensor inductivo si
este sensor entra en funcionamiento detecta el elemento envia una sefial al logo para que
active la solenoide de la valvula nimero uno permitiendo el paso del aire al cilindro
ndmero uno, asi iniciando la carrera del vastago y moviendo el material hacia un
deposito, si el sensor inductivo no capta ninguna sefial el material pasara hasta el
siguiente sensor que es un sensor capacitivo el cual detectara el material y enviara la
sefial al logo para que active la solenoide de la valvula nimero 2 permitiendo el paso del
aire e iniciando la carrera del vastago del segundo cilindro haciendo que el material sea
movido hacia el deposito correspondiente. En cualquiera de los dos casos se tiene un
sensor Sharp que detecta que el vastago haya terminado su carrera y envia una sefial al
logo el cual es el encargado de desenergizar la solenoide y asi permitir que el vastago

regrese a su posicién de reposo.
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5. CONCLUSIONES

e La implementacidn de este proyecto practico es de gran importancia para el Instituto
Tecnolégico Superior Vida Nueva, en especial para el alumnado de la carrera de
Tecnologia en Electromecdanica, ya que el médulo se queda en los laboratorios del
establecimiento.

e El anclaje de los elementos que intervienen el médulo se debe realizar de una forma
correcta para asi poder unirlos tanto mecéanica, eléctrica y neumaéaticamente y asi poder
hacer que realicen el proceso para el cual fue disefiado.

e La estructura esta disefiada de tal forma que todos los elementos que se van anclar en
ella estén sujetos de forma muy segura y puedan realizar sus funciones de forma
adecuada.

e El Mddulo Logico V8 estd programado de tal forma que todos los elementos
interactlan entre si para poder realizar el proceso para el cual fue disefiado el médulo.

e Una vez concluida con las conexiones, montaje de todos los elementos y
programacion se realiz6 pruebas de funcionamiento comprobando el correcto
funcionamiento de la estacién electro neuméatico.

e Con este proyecto, los docentes que dan clases relacionadas con la automatizacién
industrial podrén impartirlas relacionando la practica con lo teérico. Se podréa alcanzar
mé&s objetivos como: ver el comportamiento de cada elemento al momento de que este
realiza su trabajo, asociar al alumno de como se realizan los trabajos en el ambito laboral

y de como se podran resolver problemas en el campo laboral.
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6. RECOMENDACIONES

e Se recomienda previo a impartir cualquier clase practica, estudiar el funcionamiento
de cada uno de los elementos que intervienen en el proceso que realiza el modulo para
asi facilitar su uso adecuado.

e Aunque el disefio del proyecto se ha desarrollado en forma de aprendizaje, si se desea
modificarlo se deberd tomar en cuenta las conexiones asi como la programacién que
tiene el Logo V8.

e Para que el proyecto funcione de mejor manera es recomendable realizar un
mantenimiento preventivo, es decir reajuste de los terminales de todos los elementos que
intervienen el proceso, revisar que las bases de los elementos se encuentren en perfecto
estado, caso contrario realizar su ajuste necesario.

e Al realizar la transferencia de la programacion realizada en la computadora se deberd
tomar en cuenta que el Logo v8 debe estar en modo administrador para poder realizar
cambios y asi transferir una nueva programacion.

e EIl Logo funciona con un solo programa a la vez, se recomienda realizar todas las

practicas pertinentes y luego transferir la siguiente programacion.
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8. ANEXOS
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Figura nimero 28: Programacion Logo parte 2
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Figura nimero 31: Programacion del Logo V8 parte5
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Figura nimero 32: Programacion del Logo V8 Parte6



Anexo 2

Figura nimero 33: Herramientas utilizadas.

Anexo 3

Figura nimero 34: Conexion de alimentacion del Logo V8.
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Anexo 4

Figura nimero 35: Conexion de alimentacion del Logo V8.

Anexo 5

Figura nimero 36: Conexion de aire comprimido halos cilindros.
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Anexo 6

Figura nimero 37: M6dulo terminado.
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