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iv. Resumen.

Uno de los perfiles de la carrera de ingenieria electronica de la UNAN-Managua
es la automatizacion la cual es una necesidad hoy en dia tanto en industria como en la
vida cotidiana. Es decir que los procesos automatizados estan alcanzando en gran

escala la parte practica de los procesos.

En este documento se abordara acerca de la necesidad de ampliar la capacidad
de conocimientos en procesos de automatizacién, con un enfoque en la asignatura de
control automético Il. Se ha creado un sistema de llenado de bebida cola tomando en
cuenta que sea color oscuro para facilitar al sensor que capte la sefial de referencia como
tal. Mediante cada uno de los procesos en este modulo didactico el programador tendra
la facilidad de modificar o mejorar la programacion del PLC LOGO! con el fin de adquirir
la familiarizacién con el equipo y programacion. Este tipo de software es muy amplio en

cuanto a manipularlo por sus diferentes tipos de programacion.

Se ha recurrido a compilar informacion en las guias practicas de la asignatura para
valorar algunas limitantes y poder crear una guia especificamente para este proyecto, el
cual formara parte del complemento a la hora de impartir la clase a nivel docente a

estudiante.

En fin, se cred este modulo didactico bajo la valoracién docente, donde se han
diseflado guias para profesores y estudiantes que reciban o impartan esta asignatura y
paso a paso puedan desarrollar cada una de las asignaciones como tal durante la

programacion.

Palabras claves: Programacion, logo, industria, automatizacion y software.



INDICE

IR 7T o= Lo ] o - U i
T AN o T = To L= Tod 1 T = | (o ii
iii. Valoracion del dOCENTE ......ccoocc i iii
RV =S 10 1= o PPN v
[ [ oY d oo IV ToT o1 o ] o ISP 1
LAY gL (= Tod =0 [T o1 = SRR 2
[ll. Planteamiento de problema. ... 3
IV, JUSTHITICACTON . ..uueii et e e e e e e e e e e e e e e 4
V. OB EEIVOS. e 5
5.1 ODJELIVO GENEIAL. ..ot s 5
5.2 Objetivos ESPECITICOS. i 5
RV Y= oo I (=T o ] o o 6
6.1, AULOMALIZACION ...ttt ettt 6
6.2. Etapas de la automatiZacion. ... 6
6.3. REAIIMENTACION. ...t 7
6.4. Automatizacion INAUSEIIAL. ........ccoiiiiiie s 8
6.5. La automatizacion y la sociedad. ..........ccocceeviriieeeeisieceee s 8
6.6. Niveles de automatiZacCiON ... s 8
6.6.1. Energia para realizar los procesos automatizados...........cccoceevvenenee. 10
6.6.2. SISTEMAS A€ CONTIO| ..o 10
6.7 Funciones Avanzadas de la Automatizacion...........cccocoeeeeeeeeeeceeeene, 12
6.8 Sistema automatizado de llenado con un controlador ldgico
Programable. ........c.oooiiecc e 13
6.9 FUNCIONAMIENTO DASICO ... 13
6.10 Principales apliCaCiONES. ... 14
6.11 Tipo de LOGO Siemens 8 que adquirio la carrera de electronica de la
UNAN-MEANAGUA ...ttt sttt sttt se s s aenensene 15
6.11.1 Banda TranSPOrtaAtora......ccccoceeeieieieeiieieeeeiee ettt 16



6.11.2 SENSOT INTIAITOJO ...ocvieeeeeeececcce et 18

6.11.3 Principios de funCioNami€nto ... 18
6.11.4 BOMDAS ....ouiiiieeee ettt ettt 19
6.11.5 Sensor resistencia dependiente de laluz (LDR) ......cccceeeeeieeicennne. 20
VII. DiSefi0 MetOdOIOGICO. ..o 21
7.1, TiPO A€ ESTUIO. ..ottt 21
7.2. Ar€a A€ ESTUIO ... 21
7.3. UNIVEISO Y MUESTIA ...ttt ettt 21
7.4. Variables y operacionalizacion de variables. ... 23
7.5. Métodos, Técnicas e Instrumentos de Recoleccion de datos e
INFOTMACION ...ttt bbb 24
7.6. Procedimientos para la recoleccién de datos e informacion.................. 24
7.7. Plan de andlisis y procesamiento de datosS..........ccoeovrnicnnicnnecneeies 24
VL DESAITOI0 ...t snsannnnnnes 25
8.1. Clases practicas relacionadas con LOGO siemens 8........cccoovvveernnenes 25
8.1, GUIA N® L.ttt 26
B.1.2. GUIA N® 2. ettt 29
B.1.3. GUIA NC 3. ottt 40
814, GUIA N 4 oottt 46

En la cuarta guia se desarrolla un ejemplo muy practico por el cual este
documento de investigacion tiene un énfasis que permite desarrollar en la
practica con el programa LOGO CoONfOrt.........ccccoviiieeisiicceeeseeee e 46

LS. GUIB N B 48

8.2. Disefio de un mddulo didactico que permita el conocimiento de la
relacion entre el LOGO siemens 8y los componentes enfocados al sistema

de llenado autOMALIZATO. ..o 57
8.2.1. Disefio de lazo cerrado del mecaniSmo. ..., 57
8.2.2. Disefio del diagrama electrénico del sistema de llenado
AULOMALIZATO. ...ttt b st s b sens 58
8.2.3. Etapas de sistema de llenado automatizado con LOGO. ...................... 59
8.2.4 Algoritmo de ProgramaciOn. ... 67

8.2.5 Programacion de sistema de llenado automatizado con LOGO
SIBMIEBINS 8. .ottt 68

vi



8.2.5 Prototipo del médulo didactico de sistema de llenado automatizado

con LOGO siemens 8 realizado en sketchUp pro 2016 ..........ccccoeeeveeeeennnen. 70
8.3 Disefio de guias para el uso del médulo didéctico de sistema de llenado
automatizado con LOGO SIEMENS 8. ..o 71
8.3.1. Disefio de guia para estudiantes..........cccoerrrniennceneeeee s 71
8.3 1.1 GUIAIND. Lottt 72
8.3.1.2. GUIAND. 2 ..ottt s s 85
8.3.1.3. GUIA IND. 3.ttt ettt 91
8.3. 1.4, GUIAINO. 4 .ottt b b as 98
8.3.1.5. GUIAIND. 5 ..o 106
8.3.2 Disefio de guia para dOCENLE. ... 113
8.3.2. 1. GUIAIIND. L .ottt 113
8.3.2.2. GUIA ND. 2 ..ttt 126
8.3.2.3. GUIAIIND. 3 ..t 133
8.3.2.4. GUIA NO. 4 ..ottt 140
8.3.2.5. GUIANO. 5 .ottt 147
DO @ o o LU 1] o o 1 154
DO =TT 010 4 1=7 oY K= Tod T ¥ 1= TSR 155
XE BIDIOGrafia ... e 156
D T N 410 1 S PP UPPR 157

Vii



I. Introduccién.

Hoy en dia el uso de controladores logicos programables en las industrias es muy
evidente, en su mayoria se ha recurrido al LOGO siemens 8 por su eficacia. Estos
dispositivos son capaces de hacer trabajos automatizados, es decir, sin que el humano
este presente. Unicamente se le debe programar indicando la tarea que debe realizar,
de manera que se especifique cuales van a ser sus sefales de entradas, asi como de

salidas.

La préactica con estos dispositivos resulta de gran importancia para los estudiantes
de ingenieria electrénica de la UNAN-Managua (RURD), debido a que actualmente
muchas empresas trabajan con este dispositivo para adquirir mejor control de sus
productos, razén por la que la universidad, en pro de la preparacion de mejores
profesionales, estd promoviendo el conocimiento de LOGO, para que los estudiantes

logren desarrollarse en el campo laboral sin ningun problema.

Por ello, el objetivo de la presente investigacion es la creacion de un médulo
didactico que contribuya a la interaccion de los estudiantes con el funcionamiento de

LOGO que sea de uso en los laboratorios de electronica del RURD.

En consecuencia, se elaboraron cinco guias para el uso del médulo didactico;
estas van dirigidas al estudiante, en la cual se expone el sistema que se debe hacer con
los componentes gque éste contenga, ademas, tiene una serie de preguntas para evaluar
el conocimiento que adquirio al finalizar esa practica. De igual manera se elaboraron
guias similares para el docente con diferencias que estas tienen las repuestas de las
preguntas, el contenido se basa en las indicaciones paso a paso de como debe ser
conectado y programado el LOGO, asi como el uso de cada componente que se requiere

en el proceso.



[l. Antecedentes.

El uso de controlador l6gico programable (PLC), es usado particularmente en el
campo de la industria, es por ello que los futuros ingenieros Electrénicos que manipularan
estos equipos deben corresponder con un conocimiento muy éptimo para desarrollarse

en esa area.

Particularmente se conoce de propuestas de proyectos con PLC en la Universidad
Nacional Autonoma de Nicaragua, Managua (UNAN-Managua), esto con el objetivo de
aumentar conocimientos tedricos practicos del uso de LOGO. Aunque en si ho hay nada
concreto de proyectos realizados para hacer practicas de manera didactica en los
laboratorios de Electronica de la universidad. Solo en simulacion por medio del software
logo 8.

La investigacion realizada por Torrez (2019) referida a un modelo a escala de un
sistema automatizado para el llenado de agua en envases PET (TEREFTALADO DE
POLIETILENO). Es una investigacion cuantitativa en la que se aplicé a pruebas durante
los procesos. Se concluy6 que un buen funcionamiento del médulo didactico evidencia
el éxito de los objetivos planteados. Donde se elaboré el mecanismo para hacer el
llenado de botellas, que es de las partes principales del contenido y se logra poner en

marcha.



lll. Planteamiento de problema.

En los laboratorios de ingenieria electronica de la UNAN-Managua se encuentran
dispositivos LOGO siemens 8 230RCe para el uso de procesos automatizados pero la
falta de componentes (accionadores y actuadores) para uso de clases dinamicas es
notoria, ademas que solo cuentan con guias para el uso de estos dispositivos.
Unicamente se cuenta con guias de ejercicios con LOGO siemens 8 que se encuentran

en la aplicacion de LOGO! Soft Comfort V8.0 siendo estos simulaciones.

Este tipo de dispositivo LOGO siemens 8 230RCE es utilizado en el campo de la
industria. Dicho sistema se estd comenzando a utilizar en la carrera de ingenieria
electrénica, pero los equipos industriales como accionadores y actuadores para practicar

con el dispositivo LOGO siemens 8 son demasiados costosos.

Si la carrera de ingenieria electrénica de la UNAN-Managua no adquiere
componentes industriales para realizar pruebas con el dispositivo LOGO siemens 8, este
dispositivo no seria estos de mucha utilidad para los estudiantes debido a su poco uso

por falta de componentes.

Por lo tanto, la formulacién del problema se basa en lo siguiente: ¢ Cuales son los
beneficios de la elaboracion de un modulo didactico con un sistema de llenado
automatizado de bebidas y las guias de laboratorio dirigido al uso didactico en los

laboratorios de ingenieria electronica de la UNAN-Managua RURD?



IV. Justificacion.

Parte de las ensefianzas que tiene la universidad para el conocimiento de los
controladores logicos programables, son los programas de simulaciones; éstos son muy

Gtiles para que el estudiante pueda adquirir conocimientos sobre su funcionamiento.

Para hacer mayor el aprendizaje del estudiante se crea la idea de realizar un
modulo didactico de llenado automatizado a nivel de laboratorio, cuyo contenido se
estructura con motor, sensores y valvulas de agua. La importancia de este modulo
didactico viene a ser muy relevante para los estudiantes debido a la semejanza que tiene

con el uso de la automatizacion de manera industrial.

De esta manera el estudiante podra programar y conectar el dispositivo LOGO
siemens 8 de manera que cree un proceso automatizado por si solo, utilizando las
herramientas que formen parte de la modulo didactico, la cual tendrdn una guia que
permitird el uso adecuado de la misma con respecto a las funciones que se desarrollaran

en ella.



V. Objetivos.
5.1 Objetivo General.

Elaborar un modulo didactico con un sistema de llenado automatizado de bebidas,
para uso en los laboratorios de ingenieria electronica del RURD UNAN-Managua.
5.2 Objetivos Especificos.
1. Analizar las clases practicas relacionadas con LOGO siemens 8, que se llevan a

cabo en los laboratorios de ingenieria electronica del RURD, UNAN-Managua.

2. Disefiar un médulo didactico que permita el conocimiento del uso de LOGO

siemens 8 y los componentes enfocados al sistema de llenado automatizado.

3. Elaboracion de guias préacticas de laboratorios para el uso del modulo didactico,

con caracteristicas distintivas para estudiantes y docentes.



VI. Marco teorico
En esa sesion se da a conocer como se estructura un proceso automatizado,
ademas se habla de los componentes més importantes a la hora de hacer un proceso de
llenado automatizado con controlador l6gico programable.

6.1. Automatizacion.

La automatizacion es un sistema de fabricacion disefiado con el fin de usar la
capacidad de las maquinas, para llevar a cabo determinadas tareas anteriormente
efectuadas por seres humanos, y para controlar la secuencia de las operaciones sin

intervencién humana.

El término automatizacion también se ha utilizado para describir sistemas no
destinados a la fabricacion en los que los dispositivos programados o automaticos
pueden funcionar de forma independiente o semi-independiente del control humano. En
comunicaciones, aviacion y astronautica, dispositivos como los equipos automaticos de
conmutacion telefénica, los pilotos automaticos y los sistemas automatizados de guia y
control se utilizan para efectuar diversas tareas con mas rapidez o mejor de lo que

podrian hacerlo un ser humano.

6.2. Etapas de la automatizacion.

La fabricacion automatizada surgio de la intima relacion entre fuerzas econémicas
e innovacion técnica como la division de trabajo, la transferencia de energia y la
mecanizacion de las fabricas, y el desarrollo de las maquinas de transferencia y sistemas

de realimentacion, como se explica a continuacion.

La division del trabajo (esto es, la reducciéon de un proceso de fabricacion o de
prestacion de servicios a sus fases independientes mas pequefas), se desarrollé en la
segunda mitad del siglo XVIlII, y fue analizada por primera vez por el economista britanico
Adam Smith en sus libros de Investigacion sobre la naturaleza y causas de la riqueza de
las naciones (1776). En la fabricacién, la division de trabajo permitié incrementar la

productividad y reducir el nivel de especializacion de los obreros.



La mecanizacion fue la siguiente etapa necesaria para la evolucion hasta la
automatizacion. La simplificacion del trabajo permitida por la division de trabajo también
posibilité el disefio y construccion de maquinas que reproducian los movimientos del
trabajador. A medida que evolucioné la tecnologia de transferencia de energia, estas
maguinas especializadas se motorizaron, aumentando asi su eficacia productiva. El
desarrollo de la tecnologia energética también dio lugar al surgimiento del sistema fabril
de produccion, ya que todos los trabajadores y maquinas debian estar situados junto a
la fuente de energia (Navarrete, 2013, p. 100).

6.3. Realimentacion.

Un elemento esencial de todos los mecanismos de control automatico es el
principio de realimentacion, que permite al disefiador dotar a una maquina de capacidad
de autocorreccion. Un ciclo o bucle de realimentacion es un dispositivo mecanico,
neumatico o electronico que detecta una magnitud fisica como una temperatura, un
tamafio o una velocidad, la compara con la norma establecida, y realiza aquellas
acciones reprogramadas necesarias para mantener la cantidad medida dentro de los

limites de la norma aceptable.

El principio de realimentacion se utiliza desde hace varios siglos. Un notable
ejemplo es el regulador de bolas inventado en 1788 por el ingeniero escocés James Watt
para controlar la velocidad de la maquina de vapor. El conocido termostato doméstico es

otro ejemplo de dispositivo de realimentacion.

En la fabricacién y en la produccion, los ciclos de realimentacion requieren la
determinacién de limites aceptables para que el proceso pueda efectuarse; que estas
caracteristicas fisicas sean medidas y comparadas con el conjunto de limites, y que el
sistema de realimentacion sea capaz de corregir el proceso para que los elementos
medidos cumplan la norma. Mediante los dispositivos de realimentacién las maquinas
pueden ponerse en marcha, pararse, acelerar, disminuir su velocidad, contar,
inspeccionar, comprobar, comparar y medir. Estas operaciones suelen aplicarse a una

amplia variedad de operaciones de produccion (Aranda, 1996, p. 15).



6.4. Automatizacion industrial.

Automatizacion Industrial (automatizacion; del griego antiguo auto: guiado por uno
mismo) es el uso de sistemas 0 elementos computarizados y electromecénicos para

controlar maquinarias y/o procesos industriales sustituyendo a operadores humanos.

La automatizacion como una disciplina de la ingenieria es mas amplia que un mero
sistema de control, abarca la instrumentacion industrial, que incluye los sensores y
transmisores de campo, los sistemas de control y supervision, los sistemas de
transmision y recoleccién de datos y las aplicaciones de software en tiempo real para

supervisar y controlar las operaciones de plantas o procesos industriales.

6.5. La automatizacion y la sociedad.

La automatizacion ha contribuido en gran medida al incremento del tiempo libre y
de los salarios reales de la mayoria de los trabajadores de los paises industrializados.
También ha permitido incrementar la produccion y reducir los costes, poniendo autos,

refrigeradores, televisores, teléfonos y otros productos al alcance de mas gente.

6.6. Niveles de automatizacion.

El concepto de sistemas automatizados puede ser aplicado a distintos niveles de
las operaciones de una fabrica. Normalmente asociamos el concepto de automatizacion
con la produccién de maquinas individuales. Sin embargo, la producciéon de maquinas
por si misma estd creada por subsistemas que por ellos mismos pueden ser

automatizados.

Podemos identificar cinco niveles posibles de automatizacion en una planta

productiva y se explican en la figura 1.1.



Nivel Descripeion / ejemplos

5 Mivel de la empresa Sistema de informacion
corporativo

4 Nivel de planta Sistema de produccion

3 Nivel de celda o sistema | Sistema de manufactura - grupos
de maquinas

2 Nivel de maguinaria Maquinas mdividuales

1 Nivel de dispositivo | Sensores. actuadores. otros ¢lementos
de hardware

Figura 1.1. Automatizacion de procesos.

— - —

llustraciéon 1. Elementos basicos de un sistema automatizado.

Fuente: (Navarrete, 2013)

Elementos basicos de un sistema

I

automatizado

Fuente: Propia.

En la figura 1.2 se puede observar los tres elementos basicos de un sistema

automatizado obteniendo a la salida un blogue de proceso.



(1)

Energia ‘

_(2) | (3) J J. .
B -‘ Piroceso -

Figura 1.2. Automatizacion de proceso.

Programa de Sistemas de
Instrucciones Control

Fuente: (Navarrete, 2013)

6.6.1. Energia para realizar los procesos automatizados.

La energia se necesita para manejar los procesos automatizados, asi como los

controladores.

En la ilustracién 2 menciona los tipos de energias.

Tipos de
energia |

Eléctrica Mecanica Térmica

llustracion 2. Tipos de energia
Fuente: Propia
Fuentes alternativas: combustibles fésiles, hidraulica, solar, edlica.

6.6.2. Sistemas de control

El sistema de control de un sistema automatizado permite ejecutar el programa y
lograr que el proceso realice su funcion definida. Los sistemas de control pueden ser de
dos tipos: Sistemas de control de ciclo cerrado y Sistemas de control de ciclo abierto.
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6.6.2.1. Ciclo Cerrado.

En un sistema de control de ciclo cerrado la variable de salida es comparada con
un pardmetro de entrada, y cualquier diferencia entre las dos es usada para lograr que
la salida sea acorde con la entrada.

En todo sistema de ciclo cerrado debe ir un sensor de retroalimentacion, la funcién
de este es comparar el nivel de referencia con el de real. Asi se puede observar en la
figura 1.3 los demas bloques que esta lleva.

Pariunetro Variable

= Comtrolador o Awtuados - Prosceso B i
e entrada de salida

Sensor e

Eetraalimentacidin

Entrada de

Molor )
Mesa de trabajo

valor | Codificador
o Controlador = Motor | ez : P 7

dado optico

. |
Sefial de retroahimentacion al
controladom

Figura 1.3. Ciclo cerrado.

Fuente: (Navarrete, 2013)

6.6.2.2. Ciclo Abierto.

Un sistema de control de ciclo abierto opera sin el ciclo de retroalimentacion, sin
medir la variable de salida, de manera que no hay comparacién entre el valor real de la

salida y el valor deseado en el pardmetro de entrada.

Este ciclo a diferencia del lazo cerrado podemos notar que es mas simple ya que
solo le enviamos una sefal a la entrada e inmediatamente obtendremos una repuesta a

la salida sin el proceso de hacer comparaciones, asi lo muestra la figura 1.4.
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Parametro

o Controlador « Actuador | Progeso
de entrada

Sistema de Control de Ciclo Abierto
Figura 1.4. Ciclo abierto.

Fuente: (Navarrete, 2013)

6.7 Funciones Avanzadas de la Automatizacion.

La ilustracion 3 nos muestra las funciones que conciernen a la mejora del
desempeiio, la seguridad del equipo y tipos de sensores, estas funciones son esenciales
antes de adquirir un proceso automatizado; todo equipo tiene diferentes tipos de

desempefios, seguridad y sensores.

Estos los podemos encuentran en la hoja de especificaciones sobre los
componentes, ademas asi podemos determinar si es confiable adaptarle otros

componentes al sistema.

Funciones avanzadas

H/‘ de la automatizacion

Desempeno y ‘ Repuesta de ; l
seguridad sistema de ‘

Varable
de salida

N,

Tipos de
sensores

seguridad
Monitoreo I Deteccion |
= ‘ pY del : Q-
seguridad problema /
/Encendido | ( fotoele
Diagnostico jde alarmas/ \_ctricos /
de ‘ sonoras
— mantenimie ’ De
nto y Reduccion | € Per
reparacion, ' ‘ de / atura
, velocidad |
de los ( De
procesos | \ humo
Deteccion de De
errores y Moma de ( presio
recuperacion | acciones n
| corregir la / De
[violacion de —) vision

| seguridad|

llustracién 3. Funciones avanzadas de la automatizacion

Fuente: Propia
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6.8 Sistema automatizado de llenado con un controlador légico programable.

Un PLC es un Controlador Logico Programable (Programable Logic Controller),
en si es un sistema de control. Los PLC’s son dispositivos electronicos o computadoras
digitales de tipo industrial que permiten la automatizacion, especialmente de procesos
de la industria, debido a que controlan tiempos de ejecucion y regulan secuencias de

acciones (Murillo Sanchez, 2013).

Asi mismo Murillo cita que de acuerdo con la definicion de la NEMA (National

Electrical Manufacturers Association) un PLC es:

Un aparato electrénico operado digitalmente, que usa una memoria programable
para el almacenamiento interno de instrucciones para implementar funciones
especificas, tales como logica, secuenciacion, registro y control de tiempos,
conteo y operaciones aritméticas para controlar, a través de modulos de
entrada/salida digitales (ON/OFF) o analégicos (1-5 VDC, 4-20 mA, etc.), varios

tipos de maquinas o procesos.

6.9 Funcionamiento béasico.

En la ilustracion 4 se muestra las acciones de los funcionamientos basicos de
sistemas programables y estd compuesto por memoria programable, memoria de datos,

recepcion y envié de informacion, y modificacion de programa.

Estos son los mas Utiles en un sistema automatizado, si uno de esto falla, la

funcién comenzaria a dar problemas por la falta de comunicacion u informacion.

< | r Funcionamientos basicos .

Detecta diversos tipos de
sefales del proceso
mediante la Memoria

Programable

Recibe configuraciones de Admite modificaciones en

Elabora y envia acciones
de acuerdo al programa
en la Memoria de Datos

los operadores y da el programa cuando son

necesarias

reportes a los mismos

[lustracién 4. Funcionamientos basicos.

Fuente: Propia.
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6.10 Principales aplicaciones.

Ingenieria y produccion en empresas, principalmente en la industria, en donde se
aprovechan especialmente para los siguientes casos como se puede apreciar en la

ilustracion 5.

Procesos de
produccion
S A periédicamente S A

. cambiantes
Espacio Procesos

reducido secuenciales

equeo !

Magquinaria programacion
de procesos centralizada de
variables Instalaciones las partes del
de procesos
complejos y
amplios

llustracion 5. Aprovechamientos.
Fuente: Propia.

En concreto los PLC’s son dispositivos que permiten automatizar y son empleados
principalmente para procesos industriales, con mdultiples ventajas y aplicaciones
variadas.(Murillo Sanchez, 2013).

Los tipos de PLC son muy variados, en la figura 2.1 se encuentran unos tipos de
PLC marca siemens, son uno de los mas usados en el mercado actual a nivel de
industria.
@ f:»---»--a,, ....... -

i)

TR

Figura 2.1. Tipos de PLC.
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Norma basica de seguridad concerniente al control electréonico: IEC 61508

IEC 61508 es una norma internacional publicada por la Comision Electrotécnica
Internacional consiste en métodos sobre como aplicar, disefiar, desplegar y mantener los
sistemas de proteccion automaticos llamados sistemas relacionados con la seguridad.
Se titula la seguridad funcional de eléctrica / electrénica / de técnica de seguridad
programable Electronic Systems (E/E/PE,oE/E/PES).

IEC 61508 es una norma de seguridad funcional basica aplicable a todo tipo de industria.
Se define la seguridad funcional como: “parte de la seguridad general con respecto a la
EUC (Equipo de Control Bajo) y el sistema de control de EUC que depende del correcto
funcionamiento de los sistemas de seguridad E / E / PE, otros sistemas relacionados con
la seguridad de tecnologia e instalaciones de reduccion de riesgos externos.”El concepto
fundamental es que cualquier sistema de seguridad debe funcionar correctamente o no

de una manera predecible (seguro).

El estandar tiene dos principios fundamentales: 1. Un proceso de ingenieria llama el ciclo
de vida de seguridad se define basandose en las mejores practicas con el fin de descubrir
y eliminar los errores de disefio y omisiones. 2. Un enfoque probabilistico fracaso para

tener en cuenta el impacto de los fallos de seguridad del dispositivo.

6.11 Tipo de LOGO Siemens 8 que adquirié la carrera de electrénica de la UNAN-

Managua.

La evolucion de los controladores l6gicos programables mediante transcurre el
tiempo ha evolucionado en su uso. Esto para mas modificaciones que permiten
manipular el equipo facilmente al momento de transferirle informacion y cargarlo en el
PLC.

De acuerdo a las facilidades que ofrece este dispositivo en cargarle el programa

una de ellas es el costo del cable que se usa. Antes era cable serie el que se usaba, este

15



debido a su costo era un poco inalcanzable para algunos usuarios. Ultimamente se usa

el fastEthernet el cual puede hacerse aun por el mismo usuario.

El tipo de LOGO siemens 8 que acaba de adquirir la carrera de ingenieria
electronica es de tipo 230rce, este tipo de LOGO puede utilizar 8 entradas de AC/DC y
4 salidas tipo relé, su alimentacion esta en el campo de los 110V AC — 220V AC.

En la imagen 7.2 se observa el LOGO siemens 8 del mismo estilo que poseen la

carrera de ingenieria electrénica.

D osmassasash

Figura 7.2 LOGO siemens 8

6.11.1 Banda Transportadora

1). Paguete de Transmision: El paquete de transmision directa incluye un motor
con cara plana de 1/3 hp. Motores de hasta 1 hp son de voltaje 110/60/1 y vienen con
interruptor de proteccion térmica con carcasa en NEMA 1. Incluye un cordén de 15' con
clavija de 3 polos pre cableados al arrancador (otros voltajes y motores estan

disponibles). El cableado del controlador es mediante cables y conectores impermeables.

2). Guia de Cinto: Utilizando ranuras en los rodillos y guias laterales en el cinto
la “Guia Real” minimiza que el cinto salga de posicidon, asi como minimiza el

mantenimiento relacionado por el mismo hecho.

3). Rodillos: Para asegurar durabilidad, se incluye Rodillos de 3%,"™" de diametro
con mango incorporado de 1" de diametro, rodamientos auto alineables sellados, ajuste

telescopico, tuercas de posicion y conectores con alemite.
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4). Cinto: Bandas transportadoras inclinadas tienen una placa de soporte y

canjilones flexibles, los cuales no tienen tornillos o remaches que se pueden desprender.

5). Estructura: Lamina de aluminio anodizado de 1/8" para mayor portabilidad, o
lamina de acero inoxidable de calibre 12 para mayor estabilidad. Ambas estan

construidas para soportar el uso rudo industrial.

6). Rieles: Para asegurar que las piezas no se dafien o se pierdan entre la cama
y el cinto. Para asegurarnos la contencion de tus partes en la zona de carga, incluimos

una placa trasera.

7). Embarque: Las bandas mayores a 11' de largo son enviadas desarmadas para
minimizar los dafios del transporte. Se requiere de ensamble de estructura y cinto. La
transmision y sistema eléctrico es probado y ensamblado previamente. Si lo desea,
bandas largas pueden enviarse ensambladas.

8). Patas: Patas ajustables de acero inoxidable y ruedas con seguro son incluidas
en todos los modelos de cuarto limpio. Se debe de especifica la altura de la banda. EMI
corp. (2011).

La figura 3.1 obtiene las diferentes piezas que utiliza una banda transportadora y

cada una esta enumerada y especificada anteriormente.
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Figura 3.1. Banda Transportadora

Fuente: (Jackson Center, 2015)

6.11.2 Sensor infrarrojo

Un detector infrarrojo es un tipo de dispositivo optoelectrénico que tiene la
capacidad de medir la radiacion electromagnética infrarroja que emiten los cuerpos que
se encuentran dentro de su campo de vision. Se trata de un tipo de radiacion que emiten
todos los cuerpos de forma independiente a que exista otro tipo de luz ambiental. De este
modo, permite observar espacios y objetos sin necesidad de que exista luz visible o de

otro tipo en el entorno, (Rueda, 2013).

6.11.3 Principios de funcionamiento

El funcionamiento de un detector infrarrojo se basa en que los rayos infrarrojos
pasan al interior del fototransistor donde se encuentra un material piroeléctrico, que es
el que reacciona a la presencia de los rayos infrarrojos. Por lo general, estos dispositivos

estan integrados en configuraciones de diverso tipo.
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e Distribucién espectral:

Se trata de una representacion visual del espectro de luz producida por la fuente

gue emite la luz misma.
e Sensores pasivos:

Se trata de un dispositivo que estd formado solo por el fototransistor y que mide

las radiaciones que proceden de los diversos objetos.
e Sensores activos:

Este tipo de sensor estd basado en la combinacion de un emisor y un
receptor situados proximos entre si. El emisor es un diodo de LED infrarrojo, mientras

gue el receptor es el fototransistor.

A continuacién, en la figura 4.1 muestra los sensores infrarrojos de barrera. Retro-

reflectivo y reflectivo, siendo uno del mas utilizado el de barrera (INFAIMON S.L, 2018).

v ::_;—{_E-;’: —= [
ﬂ - V\H
el |

Optico —Barrera

Optico - Reflectivo

Figura 4.1. Tipos de sensores
Fuente: (Sensor ecured, 2013)

6.11.4 Bombas

Una bomba es la maquina que transforma la energia mecéanica en energia
hidraulica. Se puede distinguir dos tipos principales de bombas: bombas de
desplazamiento positivo o volumétrico y bombas dindmicas o de intercambio de cantidad

de movimiento. Las bombas de desplazamiento positivo poseen una cavidad cuyo
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volumen varia como consecuencia del movimiento de una parte movil, obligando al
liquido que las llena a moverse en un sentido determinado por la apertura y cierre de

valvulas.

Las bombas de piston son apropiadas para los valores elevados de altura
manomeétrica y bajos caudales. Las bombas dinamicas le transfieren al fluido una
cantidad de movimiento mediante paletas o alabes giratorios. La mas utilizada es la
bomba centrifuga. Las bombas centrifugas se disefian para alturas manométricas
determinadas y proporcional mas caudal que las bombas de desplazamiento positivo.
(Mejia & Espinoza, 2016).

6.11.5 Sensor resistencia dependiente de la luz (LDR)

Sw 5w
o
1K LDR
out out
o
LDR 1K

Figura 7.3: Diagrama de LDR
Fuente: (Informacion y graficos, 2010).

Se caracteriza por ser un componente pasivo cuya resistencia varia en funcion de
la luz que recibe. A medida que recibe la luz la resistencia disminuye notablemente.
Muestran una gran sensibilidad a la luz, pero si la luz varia muy rapidamente, los valores
de la resistencia varian mas lentamente (se dice que muestra inercia en las variaciones

de la intensidad luminosa).

En esta aplicacion al sistema se aplica acompafiado por un circuito de un
comparador como es el LM 339 (consta con dos comparadores en el chip). De esta
manera el sensor LDR hace una conversion de 5VCD a 120VAC, para el controlador

I6gico programable que en este caso es un modelo 230RCe Siemens.
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VII. Disefio metodologico.
7.1. Tipo de estudio.

El enfoque de esta investigacion o documento como tal es cualitativo esto por
estar relacionado a un ambito didactico dentro de los laboratorios de la universidad los
cuales permiten una relacion cotidiana con los componentes en uso para aplicaciones

de aprendizaje por los estudiantes.

En esta seccion importante de este documento se describe los métodos usados
antes y durante los procesos de investigacion y prueba de este proyecto como tal, el cual
enfatiza el uso de procesos de investigacion que se resuelve a través de exploraciones
en un mundo real de los procesos en esta médulo didactico, ya que la resolucion de los

resultados se muestra en la ejecucion de programacion y calibracién de ella misma.

De igual manera, se ha hecho investigaciones a través de la observacion y
seguimiento de estudiantes por un tiempo prolongado analizando practicas mediante la

recoleccion de datos en un periodo de tiempo tratandose como un estudio transversal.

7.2. Area de estudio

Esta investigacion o tema de estudio se implementa en los laboratorios del Recinto
Universitario Rubén Dario (RURD-UNAN).

7.3. Universo y muestra

La UNAN cuenta con una gran comunidad universitaria la cual esta sub dividida
en diferentes carreras o asignaciones en si. La carrera de ingenieria electronica es una
de las carreras mas demandadas hoy en dia por una gran cantidad de aspirantes a
estudiar, de estos los que cuentan con la oportunidad de ser aprobados a traviesan retos

durante sus cinco afos los cuales son superados con empefo y perseverancia.

La cantidad de estudiantes en esta carrera en sus afios académicos mantiene una

cantidad de estudiantes bastante grande por sus dos turnos; matutino y nocturno.

Estos en su mayoria jévenes que oscilan entre los 18 y 30 afios de edad

aproximadamente en un 90% hombres por cuestiones de fuerza y desarrollo en un
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campo laboral ya que las mujeres tratan de evitar estas complicaciones, aunque las que
logran aspirar a esto aplican a ramas de la electronica como especialidades que apliquen

a su comodidad y profesionalismo.
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7.4. Variables y operacionalizacion de variables.

) Variable o »
o o ) Sub variables o ) Técnicas de recoleccion
Objetivos especificos Variable conceptual ) } operativa o ; »
dimensiones o de datos e informacion
indicador
Objetivo especifico 1
Analizar las clases practicas 1.1.1 Nivel

relacionadas con LOGO siemens 8 que
se llevan a cabo en los laboratorios de
ingenieria electrénica de la UNAN-
Managua (RURD).

1. Clases practicas
relacionadas con LOGO

siemens 8.

1.1 Enfoque de las
asignaturas hacia la

automatizacion.

practico de las
ensefianzas

tedrico practicas.

Observacion
Anadlisis por encuestas

Entrevista.

Objetivo especifico 2
Disefiar un modulo didactico que
permita el conocimiento de la relacion
entre el LOGO siemens 8 y los
componentes enfocados al sistema de

llenado automatizado.

2. Un médulo didéactico
gue permita el
conocimiento de la
relacion entre el LOGO
siemens 8 y los
componentes

enfocados.

2.1 Comparacion de
parametros reales e
industriales en los
procesos de

automatizacion.

2.1.2 Légica de
funciones en las
variables de

programacion.

Ficha de recoleccion de
datos.

Objetivo especifico 3
Elaboracion de dos manuales para el
funcionamiento del modulo didactico,
con caracteristicas distintivas para

estudiantes y docentes.

3. Dos manuales para el
funcionamiento de un

modulo didactico.

3.1. Métodos didacticos
de ensefanzas con
enfoque técnico en la

asignatura estudiantes.

3.1.2.
Reforzamiento en
ensefianzas de
docente a
estudiantes en
relacion a los
autématas

programables.

Ficha de recoleccién de

datos.
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7.5. Métodos, Técnicas e Instrumentos de Recoleccion de datos e informacion.

En este proyecto se usa una especie de investigacion y encuestas realizadas a
los protagonistas de las asignaturas de automatizacion. En las cuales se usan
aplicaciones bajo la direccién u orientacion de guias elaboradas por los docentes y
realizar proyectos con los instrumentos de los laboratorios de la universidad con el fin de
reflejar las ensefianzas expuestas por los maestros a través de “proyectos de
investigacion. A través de la observacion directa, fotografias, experimentos y entrevistas
se ha logrado percibir en tomar la iniciativa de crear dispositivos que sirvan en los
laboratorios de manera didactica para reforzar los conocimientos y abrir una nueva
perspectiva de futuros proyectos de innovacidén en un campo laboral, fuera de la

universidad.

7.6. Procedimientos para la recolecciéon de datos e informacion.

A través de documentos analizados en conjunto con el grupo investigador, se
concreta la necesidad de adjuntar mas informacién didactica para hacer de estos una
mayor garantia de las enseflanzas en los laboratorios los cuales se dirigen
especificamente a los sistemas de automatizacibn con controladores logicos
programables el cual se ha investigado como un campo muy amplio a lo largo de
relaciones con la industria hoy en dia. Asi mismo, se ejecutan procesos de investigacion
a los expedientes antes utilizados en los temas de las asignaturas para redirigir temas
similares, pero con un objetivo y percepcion mas claro de los aprendizajes acerca de

estos temas relacionados.

7.7. Plan de andlisis y procesamiento de datos

En este documento de investigacién se propone una solucion con el fin de mejorar
y también de enriquecer el conocimiento de los estudiantes de la asignatura especifica
de control automatico Il, el cual esta sometida a comparaciones y analisis como proyecto
de innovacién. Esto permite una agrupacion de informacion cuantitativa la cual destaca
un proceso de entrevistas y exploraciones dentro del marco de esta investigacion. Este
proyecto se califica como un componente mas de aprendizaje didactico dentro de la

materia.
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VIII. Desarrollo

8.1. Clases précticas relacionadas con LOGO siemens 8.

Tradicionalmente las limitantes de equipos y componentes han sido la parte mas
criticas en el uso de dispositivos didacticos para el desarrollo de las asignaturas que
incluyen circuitos eléctricos, automatismo y simulaciones en los laboratorios de
electronica de la Universidad Nacional Autbnoma de Nicaragua, Managua (UNAN-
Managua). Es por esa razon que los docentes que imparten las asignaturas con un
enfoque mas avanzado en la rama de la electrénica, acuden a los Software de
simulacion: Workbench, Multisim, Live Ware, LOGO! Confort V8, CADe SIMU, LogixPro.

Estos simuladores virtuales poseen una gran gama de componentes que permiten
al estudiante conocer y relacionarse con los componentes a utilizar a la hora de crear o
disefiar un circuito. No obstante, el uso de estos permite tener una mayor capacidad para
dominar teéricamente los circuitos. Sin descartar el deseo de hacer los circuitos practicos

en los equipos.

Con estas limitantes en cuanto a circuitos simulados de automatismo los
simuladores virtuales: LOGO! Confort V8 y LogixPro, son simuladores virtuales los cuales
tienen un dominio muy practico a la hora de hacer un prototipo ya sea virtual o en fisico
por lo que ellos tienen la facilidad de ejecutarse en médulo didacticos como prototipos

de proyectos de laboratorio. Con la facilidad que ya son ejecutables industrialmente.

En este caso nuestro enfoque sera en hacer uso de un simulador de los antes
mencionados (LOGO! Confort V8), el cual es ejecutable en el proyecto propuesto. En
este documento mostraremos detalladamente los pasos a seguir para interpretar el
disefio de nuestro proyecto.

Nuestra universidad ha tenido la iniciativa de invertir en la compra de un Kit de
herramientas (Dispositivos) de LOGO Siemens 8, con el objetivo de complementar la
ensefanza de proyectos automatizados en las asignaturas de Control automatico | y II.
Estos, posiblemente seran utilizados en el futuro por los estudiantes hasta el proximo
semestre de la carrera del corriente afio. Es por ello que existe la necesidad de crear

guias y manuales para el correcto uso de estos dispositivos.
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En esta seccion es muy importante analizar detenidamente las guias utilizadas
por los docentes que imparten las asignaturas de automatizacion. Las cuales ellos
mismos son los que redactan. Respetamos derecho de autor. Msc. Renaldo Espino A. 'y
Msc. Alvaro Segovia.

8.1.1. Guia N° 1.

Impartida a estudiantes segun el principio basico del uso de relé.

Laboratorio: “Circuitos con légica de relé”
Objetivos:

e Conocer lalogica cableada o de contactos para los sistemas de control automatico
mediante sensores y actuadores.
e Implementar la l6gica de relé en circuitos con contactos normalmente abierto,

normalmente cerrado y enclavamiento.

Légica cableada o I6gica de contactos, es una forma de realizar control semi
automatico y automatico. Se emplean dispositivos fisicos, electromecanicos tales como:
botoneras, finales de carrera etc., estos corresponden a las entradas del sistema. Los

relés, contactores, electrovalvulas, entre otros, son considerados salidas del sistema.

En la acepcién de los técnicos electromecénicos, la l6gica cableada industrial es
la técnica de disefio de pequefios a complejos autématas utilizados en plantas
industriales, basicamente con relés cableados.

La légica cableada industrial consiste en el disefio de automatismos con circuitos
cableados entre contactos auxiliares de relés electromecanicos, contactores de potencia,
relés temporizados, diodos, relés de proteccion, electrovalvulas o neumaticas,

pulsadores, interruptores, entre otros componentes.
1. Realice los siguientes circuitos de l6gica de relé ver figura 4.2.

Activacion de una salida.
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Figura 4.2 Activacion de una salida
Fuente: (Espino, 2016)
2- Temporizar una salida. Ver figura 4.3.
2 - =[]9 oL %
T T = ) |
IJ_'I — XL
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Figura 4.3 Activacion de una salida.
Fuente: (Espino, 2016)
3- Activar una saliday dejarla anclada. Ver figura 4.4.
SN 2 2 [ |2 *
+O =0’k
: & 12 L
o a 2

Figura 4.4 Activacion de una salida y dejandose anclada.

Fuente: (Espino, 2016)
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4. Activado y desactivado de una salida de forma independiente. (Ver figura

4.5.)

Fps NCEE I RL IS
e I - | L] °
L i L =
oy - ] ‘Q
w w w

A

Figura 4.5 Activado y desactivado con contactos NAy NC
Fuente: (Espino, 2016).

5. Activacion de varias salidas simultaneas desde distintas entradas. Ver figura 4.6.
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Figura 4.6. Activacion de varias salidas simultaneas a través de contactos NA'y NC.

Fuente: (Espinoza, 2016)
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Resumen y anélisis.

La légica cableada o I6gica de relés son el principio basico disefiado para interpretar e
identificar los procesos automatizados o semi-automatizados. Esto para facilitar la
manera de comprension por los estudiantes en esta asignatura. Fundamentando la

identificacion de entradas y salidas en un proceso automatizado.

8.1.2. Guia N° 2.

En la segunda guia se hace un enfoque en el uso basico del simulador Rslogix
500, donde se describe paso a paso el funcionamiento de este, para manipular

correctamente a la hora de hacer una simulacion.
Laboratorio: “Introduccién al Rslogix 500 y al PLC”.
Objetivos:

Familiarizarse con el uso del software de programacion Rslogix.
Familiarizarse con el uso, conexiones y funcionamiento del PLC.

Conocer algunas funciones basicas de programacion.

w0 NP

Realizar y descargar al PLC pequefos programas
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En esta guia se dan las instrucciones basicas para la utilizaciéon del RSLogix 500.
Este programa permite crear los programas de control en lenguaje Ladder del autémata

MicroLogix 1500.

'H' RSLegix 500 Starter - SEMAFORAZ2
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Pantalla principal del RSLogix 500.
Fuente: (Rslogix 500, 2016).

Descripcién general del software.

RSLogix 500 es el software destinado a la creacion de los programas del autbmata
en lenguaje de esquema de contactos o también llamado logica de escalera (Ladder).
Incluye editor de Ladder y verificador de proyectos (creacién de una lista de errores)

entre otras opciones. Este producto se ha desarrollado para funcionar en los sistemas

operativos Windows.

Existen diferentes menus de trabajo (figura 8.2) en el entorno de RSLogix 500, a

continuacion, se hace una pequefia explicacion de los mismos:
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= (] Project = —
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() Funciion Files
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Panel de
resultados
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Figura 8.2

Fuente: (Rslogix 500, 2016).

Barra de menu: permite realizar diferentes funciones como recuperar o guardar
programas, opciones de ayuda, etc. Es decir, las funciones elementales de cualquier

software actual.

Barra de iconos: engloba las funciones de uso mas repetido en el desarrollo de

los programas.

Barra de estado del procesador: Nos permite visualizar y modificar el modo de
trabajo del procesador (online, offline, program, remote), cargar y/o descargar programas
(upload/download program), asi como visualizar el controlador utilizado (Ethernet drive

en el caso actual).
Los modos de trabajo mas usuales son:

» Offline: Consiste en realizar el programa sobre un ordenador, sin necesidad
alguna de acceder al PLC para posteriormente una vez acabado y verificado el programa
descargarlo en el procesador. Este hecho dota al programador de gran independencia a

la hora de realizar el trabajo.
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* Online: La programacion se realiza directamente sobre la memoria del PLC, de
manera que cualquier cambio que se realice sobre el programa afectara directamente al
procesador, y con ello a la planta que controla. Este método es de gran utilidad para el
programador experto y el personal de mantenimiento ya que permite realizar

modificaciones en tiempo real y sin necesidad de parar la produccion.

Arbol del proyecto: Contiene todas las carpetas y archivos generados en el
proyecto, estos se organizan en carpetas. Las mas interesantes para el tipo de practicas

gue se realizara son:

=] Project
i ;e' | Controller properties: confiene las prestaciones del procesador
[ (Mg L , . '
§ Contioler Propertes  QUE € esta Utiizando, las opciones de seguridad que se quieren

) PossorSte— ggfablcer para el proyecto y las comunicaciones.
€ Functon Fies

A0 Configuration .
b charrel Contigrsticn PTOCESSOr Statlss. se accede al archivo de estado del procesador

(¥} Program Files

) Ol Fles 10 Configuration: Se podran establecer ylo leer las tarjetas que
| RCP Configuration Files )

3] Force Fies conforman el sistema.
(8 Custom Deta Moritors

{8 Custom Graphical Moriors - (Canpe| Configuration: Permite configurar los canales de
(il Recioe Montors o
& 5] Detbass comunicacion del procesador
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Eu Froject
Hel e -
g cz;m"er Da acceso a los datos de programa que se van a utilizar asi

(] Program Files como a las referencias cruzadas (cross references). Podemos
= Data Files . ) . \
st Reforence configurar y consultar salidas (output), entradas (input), variables

:E e binarias (binary), temporizadores (timer), contadores (counter), ...

[ s2-sTATUS
E B3 - BINARY Si seleccionamos alguna de las opciones se despliegan dialogos
-] T4 - TMER
[ €5 - COUNTER similares al siguiente, en el que se pueden configurar diferentes

--E ﬁ;?:;ig parametros segun el tipo de elemento.

- FLOAT

--{_] RCP Configuration Files Offaet
[#-{_7] Force Files B3z
--{E3 Custom Data Monitors EZ000 _:_Tl
-{E8 Custom Graphical Montors I PU:SWDT 2 Mmalcha
i--{& Fecipe Monitors -
(- Datatase [B3.0/0 | Radee|Biners -]
Sumbil: Ip_mD,EH | [ e |1F vI
Desc: [Pulpador de marcha |
|B3_j Pioperbes: Wzmge Help |

Figura 8.3: Arbol de proyecto

Panel de resultados: aparecen los errores de programacion que surgen al

verificar la correccion del programa realizado Y& (situados en la barra de iconos).

Efectuando doble clic sobre el error, automaticamente el cursor se situara sobre la

ventana de programa Ladder en la posicién donde se ha producido tal error.

También es posible validar el archivo mediante Edit > Verify File o el proyecto

completo Edit > Verify Project.

Barra de instrucciones: Esta barra le permitira, a través de pestafias y botones,
acceder de forma rapida a las instrucciones mas habituales del lenguaje Ladder.

Presionando sobre cada instruccion, ésta se introducira en el programa Ladder.

Ventana del programa Ladder: Contiene todos los programas y subrutinas
Ladder relacionados con el proyecto que se esté realizando. Se puede interaccionar
sobre esta ventana escribiendo el programa directamente desde el teclado o ayudandose
con el ratén (ya sea arrastrando objetos procedentes de otras ventanas o seleccionando

opciones con el botén derecho del raton).
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Edicion de un programa Ladder

Las diferentes instrucciones del lenguaje Ladder se encuentran en la barra de
instrucciones citada anteriormente (figura 8.1). Al presionar sobre alguno de los
elementos de esta barra estos se introduciran directamente en la rama sobre la que nos

encontremos.

A continuacién, se harad una explicacion de las instrucciones usadas para la

resolucién de las practicas de este curso:

O

IEI--HUJE%‘E{}{L}%ABL“H EI

|4 [\user {Bit A TimeriCounter A InputiOutput A Compare 4

Afiadir una nueva rama al programa

Crear una rama en paralelo a la que ya esta creada

Contacto normalmente abierto (XIC - Examine If Closed): examina si la
variable binaria esta activa (valor=1), y si lo esta permite al paso de la
sefial al siguiente elemento de la rama. La variable binaria puede ser tanto
una variable interna de memoria, una entrada binaria, una salida binaria, la
variable de un temporizador,...

En este ejemplo si la variable B3:0/0 es igual a 1 se activara la salida
0:0/0.

e . 1 E 0
Contacto normalmente cerrado (XIO - Examine If Open): examina si la

variable binaria esta inactiva (valor=0), y si lo estd permite al paso de la
sefial al siguiente elemento de la rama.
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ONHE

En este gjemplo si la variable B3:0/0 es igual a 0 se activara la salida
0:0/0.

==}
o
=
=]
=]

;]
0000 o
e

wly
= ot
i

Activacion de la variable (OTE - Output Energize): si las condiciones
previas de la rama son ciertas, se activa la variable. Si dejan de ser ciertas
las condiciones o en una rama posterior se vuelve a utilizar la instruccién y
la condicidn es falsa. la variable se desactiva.

Para ciertos casos es mas seguro utilizar las dos instrucciones siguientes,
gue son instrucciones retentivas.

Activacion de la variable de manera retentiva (OTL - Output Latch): si
las condiciones previas de la rama son ciertas, se activa la variable y

continda activada aunque las condiciones dejen de ser ciertas.

Una vez establecida esta instruccién solo se desactivara la variable

usando la instruccidon complementaria que aparece a continuacion.

Desactivacién de la variable (OTU - Output Unlateh): normalmente esta
instruccion se utiliza para anular el efecto de la anterior. Si las condiciones
previas de la rama son ciertas, se desactiva la variable y continua
desactivada aunque las condiciones dejen de ser ciertas.

E 3E IE <> A A OHS 03R OSF 00T FEC El

| 4w I User 3Bit £ TimeriCourter A InpuiiQutput A4 Compare 4

Flanco ascendente (ONS - One Shoft): esta instruccion combinada con &l
contacto normalmente abierto hace que se active la variable de salida
unicamente cuando la variable del contacto haga la transicion de 0 a 1
(flanco ascendente). De esta manera se puede simular el comportamiento
de un pulsador.

g PMARCHL | | AUXILILR BITEALIDA

o B0 B=:0 [=Ei]
0a00 = JE [oms ]

A 0 1 0 ‘
E TOM TOF EKT0 U CTD REE H=C =HZ RMA H

| 4lr [} User 4 Bit } TimeriCounter 4 Inputfiutput £ Compare 4
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Temporizador (TON - Timer On-Delay): La instruccion sirve para retardar
una salida, empieza a contar intervalos de tiempo cuando las condiciones
del renglon se hacen verdaderas. Siempre que las condiciones del renglon
permanezcan verdaderas, el temporizador incrementa su acumulador

hasta llegar al valor preseleccionado. El acumulador se restablece (0)
cuando las condiciones del renglon se hacen falsas.

Es decir, una vez el contacto (B3:0/0) se activa el temporizador empieza a
contar el valor seleccionado (Preset=5) en la base de tiempo especificada
(1.0 s.). La base de tiempo puede ser de 0.001 s., 0.01 s. y 1.00 s. Una vez
el valor acumulado se iguala al preseleccionado se activa el bit llamado

T4:0/DN

(temporizador efectuado). Este lo podemos utilizar como

condicion en la rama siguiente.

cTuU

& BI0 — T ——————
0000 = JE Timer On Dieley v gy B—
a n Tirner T4:0
- Tirne Hame L0 | —DH—
& Prased 5
E LIast 0
=
L]
= T4 ai
0ol = 1 E T
2 DH a

Contador (CTU - Count Up): se usa para incrementar un contador en
cada transicion de renglon de falso a verdadero.

Por ejemplo, esta instruccidon cuenta todas las transiciones de 0 a 1 de las
variable colocada en el contacto normalmente abierto. Cuando ese numero
se iguale al preseleccionado (6 en este caso) el bit C5:0/DN se activa. Este
bit se puede usar posteriormente como condicién en ofre renglén del
programa.

a 5
B30 —— T

0000 & JE Count Up —Co——

] a0 Conler i)

=z Paeset R e

] Armi a0

L

= CSCH

& [m ] o
0ol « JE C

a L o

36



FEZ

Resetear (RES - Resetf): La instruccion RES restablece temporizadores,
contadores y elementos de control.

En el ejemplo presentado a continuacién una vez aplicado el reset, el
contador se pone a cero y cuando la condicion del renglon del contador

3

0oL

RN A

H° RSLogix 500 Starter - Semaforl

File Edit View Search Comms Tools ‘Window

.
B
4

El"lij

vuelca a ser cierta, empezara a contar de cero.
E5I:IJ ‘

_ & ]|
Help

DSE&G $ BR[| HBE Q] n | b e - =+ -
|DFFLINE |ﬂ No Forces i E - TT 3F FE <> < > ABL ABS EI

Go Online Forces Enabled |+

Fro | 4» [\user £Bit { TimeriCournter A InputiOutput A Compare

M= E3

(=4 Project
@=-(] Help
I— {_‘l Controller
. i Cortroller Properties
i Q Processor Status
Q Function Files

L]

B30

iy

A continuacion aparece diversas ventanas de didlogo que se deben ir aceptando
sucesivamente:

' FS Logix 500 Staiter - Semaloil

Fie Edt Wiaw

areh Comme Took Wikdow Halp

Dﬁﬂlﬁi?‘Fl““l 1% &% ¥&F &

E=[EHREEEE

[oFFLINE [#][roFac=: 4] [ =T e o % om o i
[MoEds |Fn|n=:Enabl=rj 3]
[),;U,._Aaj'[H1 Nu:ls o4 Bit 4 TimerACounbes redApul 4 Compars
v Semaforl =[O ] e TR
= [ Project E
-3 Hap Revirion Note
=2 Cartraner ™ Boml Y
. pramal me for ievision noles agan
i Corrole ax
i é P{"m:‘; Path CAFRLUE BAS\SEMAFOR] ASS [ ok ]
B8 PN E payigior, Nete V:rmr(l :I &I
+--J31 19 Confica
L chennelC
=23 Program Fies
B svsa- Fiks PLC Iri oim ki
B svs1- Frocessor Hame . [FLC Siion#:  Od
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=2 Dot Files
LB croseRe
[ | I
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Resumen y analisis.

En esta guia se inicia la familiarizacion del simulador que se utiliza RsLogix el cual

se imparte en las primeras unidades didacticas donde este contiene un conjunto de

ventanas, iconos y ajustes que facilitan de manera basica la relacion de los componentes

o variables realizadas en las programaciones que se ejecutan en la automatizacion de

manera practica.

En este simulador se orienta algunas funciones basicas de

programacion, en este caso el lenguaje Ladder o escalera que es a través del que se
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usan contactos normalmente abierto y normalmente cerrado, asi como también sus
salidas. Esto permite aprender a descargar el programa y ejecutar la simulacion dentro

de simulador.

8.1.3. Guia N° 3.

En la tercera guia se orienta ya al desarrollo de instrucciones TON, TOF, RTO,
CDT, CTD, CTU Y RES.

Laboratorio: “Instrucciones de temporizador y contador”.
Objetivos:

1- Realizar y descargar al PLC programas utilizando las instrucciones TON, TOF,
RTO, CTD, CTU y RES.

2- Comprobar el funcionamiento de los programas con de la l6gica de escalera de

las instrucciones de temporizadores y contadores.

En este guia se dan las instrucciones basicas para la utilizacion del RSLogix 500.
Este programa permite crear los programas de control en lenguaje Ladder del autémata
Micrologia 1500.

RSLogix 500 es el software destinado a la creacion de los programas del automata
en lenguaje de esquema de contactos o también llamado logica de escalera (Ladder).
Incluye editor de Ladder y verificador de proyectos (creacién de una lista de errores)

entre otras opciones.
Desarrollo de la practica

Realice los siguientes programas de temporizadores y contadores luego

descargue al PLC.

Instruccion TON.
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La instruccion TON hace activar una salida a encendido o apagado después de
gue el contador de tiempo haya estado encendido para que preestablezca el intervalo
del tiempo deseado, Cuando se activa la entrada el timer comienza su operacion
llevando la cuenta del tiempo que la entrada esta cerrada. Cuando este tiempo supera al
programado (por ejemplo con una perilla, en el caso de un timer electromecéanico o un
valor escrito en el programa, en el caso de un PLC) entonces el timer activa su salida. Si

la entrada se abre, la salida se desactiva instantaneamente

" Enahle : habilitado
— TimerQn Delay —CEN
Timear T4:4 |—————= nomhbre del temparizador
lime Hase 10 DN
Tiempo seleccionado $——— Frazet 160
Accurm o — 7 Dane: hecho
L —_— timer timing: tiempo de conteo

muestra el iempo transcurrida

Modo de operacion del TON

I.0 TOH
] E Temponz a la conex L EHN T
0 Temporz
1747-L204 Base tiempo 001 DN —
Fresel 200=
A Q=
T4:0 20
1 E o
L R
LH 0
1747-L204
{END 53—

Instruccion TOF

Utilice la instruccion TOF para activar o desactivar una salida después de que su
peldafio haya estado apagado durante un intervalo de tiempo preestablecido. La
instruccion TOF comienza a contar intervalos de base de tiempo cuando el renglon hace
una transicion VERDADERO-0-FALSO. Siempre que las condiciones de peldafio

permanezcan FALSO, el temporizador incrementa su valor acumulado (ACC) cada
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exploracion hasta alcanzar el valor preestablecido (PRE). El valor acumulado se
restablece cuando las condiciones de peldafio son VERDADERO independientemente

de si el temporizador ha transcurrido o no.
Modo de operacion

Desarrolle un escalon de escalera que haga que el retardo de temporizacién T4:
0 empiece a contar cuando la entrada I: 1/0 pase a FALSO. Haga que el contador cuente
hasta 8 segundos con una base de tiempo de 0.01 segundos y un valor de acumulador
de 0.

Input Timer Off Dalay
Il TOF
0001 ] E Timer Off Delay
i Timer T40
Time Base 001
Preset 200
Acmum 1]
Input
Il
0001 ] E
1

nooz

Instruccion RTO

Utilice la instruccion RTO para activar o desactivar una salida después de que su
temporizador esté activado durante un intervalo de tiempo predeterminado. La
instruccion RTO es una instruccion retentiva que comienza a contar los intervalos de la

base de tiempo cuando las condiciones del renglén se convierten en VERDADERO.
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Modo de operacion

Desarrolle un escalén de escalera que haga que el Temporizador Retentivo
Encendido T4: 0 comience a contar cuando la entrada I: 1/0 es VERDADERA. Haga que
el contador cuente hasta 30 segundos con una base de tiempo de 1,0 segundos y un

valor de acumulador de 0.

Inpat Eetentive Timer
I:1 RETO
0000 1 E Fetentive Timer On
a Timer T4:0
Time Base 1.0
Praset 30
Aeoam u]
Inpat
I:1

ooa1 1 E
1

ooz

El contador descendente CTD

El comando CTD es usado para contar en un evento que ocurre l6gicamente o
exteriormente y lugares que el valor en el contador del acumulador en incrementos de 1.
La diferencia entre el CTU y el CTD es bastante simple, CTU la cuenta aumenta, CTD la

cuenta disminuye.
Modo de operacion

Desarrolle un escalén de escala que haga que CTD C5: 0 cuente abajo de 0 (cero)
a -33 cada vez que la entrada I: 1/0 va de FALSE a TRUE. Haga que el comando Count

Down se restablezca cuando se haya establecido el bit Done.
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I:1 CTD
ool 1 E Connt Dovwn CD
] Comnter 50
1745-IE14 Praset 33 M
Domm 0=
Fesat Input Count Dioen Beset
C5:0 C5:0
o0z 1 E {_ REZ
D

ooz

El contador ascendente CTU

La CTU es una instruccion que cuenta FALSO o VERDADERO transiciones de
peldafio. Las transiciones de saliente pueden ser causadas por eventos que ocurren en
el programa (desde la logica interna o por dispositivos de campo externo), tales como

partes que pasan por un detector o que accionan un interruptor de limite.
Modo de operacion

Desarrolle un escalén de escalera que haga que CTU C5: 0 cuente hasta 103
usando la entrada I: 1/0 luego restablezca usando el comando RES usando la entrada
C5:0/DN

Count Inpat Count Tp
I:1 CTT
0oo1 1 E Cont Tp (a4
u] Connter 50
Freset 103= Ho—
bomum 0=
Easet Input Count UTp Reset
C5:0 C5:0
ooz 1 E [ FES 7}
DH

ooz
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Reset (RES)

Utilice una instruccion RES para restablecer un temporizador o contador. Cuando
la instruccion RES esta habilitada, restablece la instruccion Timer On Delay (TON),
Retentive Timer (RTO), Count Up (CTU) o Count Down (CTD) con la misma direccion
gue la instruccién RES.

FE=

El comando RES puede utilizarse para restablecer comandos TON, RTO, CTU o
CTD cuando la direccion del comando RES es la misma que una de las direcciones del
temporizador o contador. El comando RES es una instruccion de salida que, cuando las
condiciones del renglén son VERDADERO, restablece todos los valores acumulados a
0 (cero). Para los temporizadores, el bit de finalizacion (DN), el bit de temporizacion del
temporizador (TT) y el bit de habilitacion (EN) se restablecen cuando se activa el
comando RES. Para los contadores, el bit de desbordamiento (OV), el bit de
desbordamiento (UN), el bit de finalizacién (DN), la habilitacion de contador (CU) y la

activacion de contador (CD).

NOTA: La instruccion RES no se puede utilizar con la instruccién TOF porque
RES siempre borra los bits de estado, asi como el valor acumulado, esto puede causar

un funcionamiento impredecible de la maquina o lesiones al personal.
Resumen y analisis

En esta unidad se aborda un conjunto de instrucciones de temporizadores y
contadores, los cuales describe paso a paso como deben de manipularse dentro del
simulador RsLogix. Estos podrian decirse que son los mas utilizados habitualmente
dentro de la descarga en este simulador ya que sus caracteristicas los definen por su
funcionamiento dentro del programa. Algunos de estos se basan mayormente en la
temporizacion dependiendo el proceso que desea ejecutarse. En esta guia se muestra
una serie de ejemplos practicos los cuales facilitan la familiarizacion con las

instrucciones.

45



8.1.4. Guia N° 4.

En la cuarta guia se desarrolla un ejemplo muy practico por el cual este documento
de investigacion tiene un énfasis que permite desarrollar en la practica con el programa
LOGO Confort V8.

Laboratorio: "Simulacion del silo utilizando l6gica de relé".

La Simulacién de un Silo en ProSimll.

Del menu Simulations en la parte superior de la pantalla seleccione Silo
Simulation. Una imagen similar a la imagen de arriba se abrira en la ventana de
simulacion. La imagen siguiente muestra con detalle donde estan los sensores de nivel
(level sensor) y de proximidad (prox sensor), suiches (START y STOP), luces (RUN, FILL
y FULL), vélvula solenoide (solenoide valve) y motor del sistema con las
correspondientes entradas y salidas al PLC. Usted usara estos componentes en los
ejercicios.

2 Process Animations
@& run o202 ] Silo Simulator

L o203
@ ruLL o213

A
starT o

STOP <

SOLENOID VAL VE LEVEL SENSOR
02101 I l E104

PROX SENSOR
103

SOLEHOID VALVE '—E“E!- SEHSOR

& ruN 02002 0201 l 104
@& L o203
@ ruLL o:2104

PROY SEHSOR
(@) START I:1:00 1103
smp 101 MOTOR O

0:2/00
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Operacion Continua.

Disefie y depure completamente un circuito de control usando lenguaje escalera
gue automaticamente posicione y llene las cajas, las cuales aparecen secuencialmente

en la correa transportadora. Asegurese que los siguientes detalles se satisfagan:

e La secuencia puede ser detenida y comenzada de Nuevo en cualquier momento
usando los switches Stop y Start montados en el panel a la izquierda del
simulador.

o La luz RUN permaneceré energizada siempre que el sistema esté operando en
modo automatico.

e« La luz RUN, el motor de la cinta transportadora y la valvula solenoide se
desenergizaran siempre que el sistema sea detenido con el switch STOP.

e Laluz FILL debe energizarse cuando la caja se esté llenando.

o Laluz FULL se energizara cuando la caja esté llena y permanecera asi hasta que

la caja sea movida fuera del fotosensor.
Llenado de Cajas con Comienzo de Nuevo Manual.

Altere su programa o escriba uno nuevo de forma que incorpore los siguientes

criterios:

o Detenga el movimiento de la cinta transportadora cuando el lado derecho de la
caja sea detectado por el fotosensor.

« Con la caja posicionada y la cinta transportadora detenida, abra la valvula
solenoide y permita que la caja sea llenada. El proceso de llenado debe concluir
cuando el sensor de nivel asuma el valor Verdadero.

e Laluz FILL debe energizarse mientras se esta llenando la caja.

e La luz FULL debe energizarse cuando la caja esté llena y permanecera
energizada mientras la caja llena no sea movida fuera del fotosensor.

« Una vez que la caja esté llena, debera presionar momentaneamente el switche
Start para mover la cinta transportadora y mover la caja llena fuera del area de

llenado, lo que al mismo tiempo traera una nueva caja vacia a la posicién de
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llenado. No se acepta como solucion a esta situacion el que el switche Start sea
continuamente presionado por el operador mientras la caja llena salga de la zona

de llenado.
Resumen y analisis

Este es uno de los varios ejemplos del simulador RsLogix el cual facilita de manera
visual poder contemplar todo el funcionamiento del llenado automatizado de envases en
el cual agrega un conjunto de procesos 0 pasos que deben ser cumplidos por el
estudiante en el momento de clase practica. En esta guia se solicita de manera mecanica
cada movimiento del motor de banda transportadora esto es para poder comprender el

paso a paso de la simulacién como tal.

.1.5. Guia N° 5.

En esta guia se realizan la programacion de diferentes funciones de logo.

El Logo pone a su disposicion diferentes elementos en el modo de programacion.
Para su orientacién, hemos distribuido dichos elementos en distintas ’listas’, que se
especifican a continuacion: Lista de los bornes (Conector), Lista de las funciones bésicas
AND, OR, Lista de las funciones especiales y Lista de los bloques disponibles para el

circuito.

Funciones basicas:

Ejemplo 1: Activacion de un bombillo a traves de una compuerta AND de 4
entradas utilizando 2 entradas.

Entradas
Salida
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Ejemplo 2: Compuerta NAND utilizada para desactivar un motor que
esta en movimiento

»

;_.—]i 1[ m—]’ =
= S— . s Salida: Motor
B — —
I
M

1
=1
I |

Ejemplo 3: Compuerta OR utilizada para activar un bombillo, con
una entrada se activa

8001 Q1

5 3 { ’ i‘ Salidas

Entradas E

Ejemplo 4: Compuerta NOR utilizada para activar un motor

21

49



Temporizadores:

Ejemplo 5: Retardo ala conexidon Se activan tres salidas una por cada
temporizador.

11

B00Z

Fem = off
BODS 1500+
=]
B001
] | Q3
Rem = ot
15000

~.
o
pu
ha
1

Ejemplo 6: Retarde ala desconexion en donde se desactivan las
salidas al transcurrier el tiempo de cada temporizadory
sa repite ¢l ciclo utilizadando una compuerta XOR

[

1 XOR
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Ejemplo 7: Retardo en la conexion'desec onexion: KEste
aceciona un bombillo despues de transcmin
el itempo del tempornzador.

il BO01 21
I ) i
S g o
Rem = off
15:00s+
00:00s

Ejemplo 8: Retardo conexion memorzado: En este crcuito
la entrada Il actva al temaporizador ¥ 1a entrada
12 resetea al temporzador.

I
21
B001 Q
= =
it | RN | _|5=iE
Rem = off
15:00s+

Fjemplo 9: Relé de bamnido {salida de mpulsos): el enal al
ser acclonado por un mterructor activa un maotor ()1
dwrante el flempo asignado a dicho relé

11
I
BOO1 Q1
IL Q
e =
Rem = off

15:00s+
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Ejeraplo 10: Relé de bammido disparado por flancos: En el cnal lo activa la entrada |
v lo resetea la entrada I2 pero no se vuelve a remiciar hasta que se
vuelva a accionar I1

i
| BO01 o1
£l 0l
g1
12 T
nem = ¢
I 15:00s+

Ejemplo 11: Generador de napulsos Asmeronos: La entrada Il se encarga de
poner al generador en marcha v por tanto activa a Q1. I2 se encarga de
desactivar a 1 pero el generador sigue en marcha.

I

21
12
: L. B

Ejemplo 12: Generador aleatorio: Es activado por el mterruptor I1
activandose la salida Q1 v esta se desactivara en cualquer momento del
transcurso del fiempo asignado
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Ejemplo 13: Interruptor de almnbrado para escalera: este permite que
la salida en este caso bombillos queden energizados aunque el tiempo
asignado se complete.

11

21

Fjemplo 14: Intermuptor confortable: Para activanle se necesita de que el
tiempo de desconexion sea igual al tierapo del alunbrado contimuo.

[l

8002 o

B

Ejemplo 15: Temporzador semanal: En el cual se encuenoan tres levas las cuales snven para programar
el temnporizador tanto en la conexion como en la desconexion.

Q1
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Ejemplo 16: Temporizador anual: Se activa con utilizacién del calendario de la PC,
podemos activarlo en una determinada fecha y desactivarlo en otra.

BOO1

Q1
- HM Q
MDD T R Iy
On=10 .16+
Off=10 17

Contadores:

Ejemplo 17: Contador avance/retroceso: un impulso de entrada incrementa o
decrementa un valor de cémputo interno. Cuando se alcanzan los valores umbral
parametrizables, la salida se activa o se reinicia. La direccion de contaje puede
cambiarse a través de la entrada Dir.

12 L8002 Q1

Qh+ ~
Gh
R+En

11
I

Ejemplo 18: Con esta funcidn, si se activa la entrada de supervisién, transcurre un tiempo
parametrizable. La salida es activada una vez transcurrido este periodo.

iy g
0 e —
it LD LD
On=10.16+
Oft=10.17

Ejemplo 19: Selector de Umbral: La salida se activa y desactiva en funcién de dos
frecuencias parametrizables.

o
 ma |
&
@

1
Q

>

0N =0+
OFF=2

G_T=01:00¢
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Analogicos

Ejemplo 20: Comparador analogico: La salida se conecta y desconecta en funcién de la diferencia
Ax - Ay y de dos valores umbral parametrizables.

BOOZ 1

j&ﬂi i Q ‘
==t
On =0

Ejemplo 21: Conmutador analdgico de valor de umbral: La salida se conecta y
desconecta en funcion de dos valores umbral (histéresis).

BOO1
474 1
4IL __\__ 0
Gain=10+
Offset=0
On=
Of=5
FaoinEl
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Resumen y anélisis

Esta es una de las guias con mayor énfasis a la programacion en los controladores
I6gicos programables (PLC), la cual también posee una gran variedad de elementos de
programacion que facilitan al programador escoger la que desea en caso de programar

ya sea por cuestiones de minimizar espacio o ldgica.

En este caso se enfoca principalmente en la programacion a través de compuertas
l6gicas tales como: AND, NAND, OR, XOR etc. Asi, como también el uso de
temporizadores los cuales principalmente se trata de retardo a la conexion o desconexion
dependiendo el caso. De este mismo modo el uso de los contadores. En esta unidad se
refleja una serie de ejemplos practicos los cuales proporcionan de manera real analizar
y ver el funcionamiento como tal de manera real ya sea industrial o a base de practicas

en los laboratorios.
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8.2. Disefio de un moédulo didactico que permita el conocimiento de la relacion
entre el LOGO siemens 8 y los componentes enfocados al sistema de llenado

automatizado.

En la elaboraciéon de este modulo didactico se explica cada uno de los procesos
gue debe realizar para lograr obtener un sistema de llenado automatizado compuesto

por motores, sensores, recipientes y pulsadores.

8.2.1. Diseio de lazo cerrado del mecanismo.

El modulo didactico de llenado automatizado es de tipo lazo cerrado, debido a que
se debe estar retroalimentando a cada momento a través de sus dos sensores, ya sea

para hacer girar la banda o activar el motor de liquido.

En este mecanismo el sensor mas importante es el de barrera, es decir el que va
a detectar si en la banda transportadora se encuentra un objeto y asi mandar a detener
el motor que permite el giro de la misma, esto debajo de la valvula de liquido que esta
controlada por un sensor que detecta el llenado del objeto a través de proximidad.

Esto sucede luego de haber encendido el motor de la electrovalvula para detectar
el llenado del liquido y censar el llenado, detener el motor de esta y encender el motor
de la banda transportadora para continuar con el proceso periddicamente.

En la ilustracion 6 se observa el lazo cerrado del médulo didactico del sistema de
llenado automatizado con logo, donde nos muestra la funcién de los dos sensores y los

dos motores tomando como principales el motor de la banda transportadora y el sensor

de barrera.
Entrada Cc:mf.jrador
pulsador o N Motor de
S C 2w [ J00,  mmp  banda rores
\a% st transportadora

Sensor de
llenado

Sensor de
barrera

llustracién 6 sistema de lazo cerrado de la médulo didactico.

Fuente: propia
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8.2.2. Disefio del diagrama electronico del sistema de llenado automatizado.

El diagrama electrénico permite ver las conexiones que se realizan con cada uno
de los componentes que se utiliza en el sistema de llenado automatizado con Logo, este
tipo de diagramas se pueden encontrar en todo proyecto electrénico, ademas toda
persona especializada en hacer las conexiones debe aprender a diferenciar cada una de
las simbologias de los componentes.

En la figura 7.2 muestra el diagrama eléctrico del sistema de llenado automatizado
con LOGO, en laimagen se mira como entrada hacia el LOGO los sensores y el pulsador

y como salida estan los motores.

1012 01 12 3 M B E I B T LoAZ

EERCIC IO IO IC I O I I ) *

=
:I 'z::‘
| =

|SIEMENS | Lecol i

Figura 7.2 diagrama electrénico
Fuente propia
S1y S3 = sensores
S2y S2 = interruptor
K1y K2 = motores
H1y H2 = lamparas

L1 = alimentacion (110VAC)
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N: Neutro

s RL2
3/ e
L
I
:

Q2

BCSS6AP

Figura 7.3 Diagrama eléctrico de convertidor del sensor LDR 5VCD a 120VAC para
logo siemens 8 230RCE.

Fuente: Propia.
8.2.3. Etapas de sistema de llenado automatizado con LOGO.

Las etapas de un sistema de llenado automatizado con LOGO se describen en
tres etapas, la primera es la etapa de movimiento de banda transportadora, en la segunda
se encuentra el llenado de recipiente con limite y la tercera es la de alimentacion,

pulsador de inicio o de paro y los conectores didacticos.

A continuacion se aborda cada una de esas etapas, ayudando a lograr
comprender mas a detalle sobre el sistema de llenado.

8.2.3.1. Etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

La etapa de movimiento de banda transportadora consiste de multiples elementos

como es; alimentacion, LOGO, motor, banda transportadora y sensor infrarrojo.

Para el funcionamiento de la banda transportadora se comienza programando lo

gue es el LOGO indicandole como entrada el sensor infrarrojo y como salida el motor,
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seguido se ponen las condiciones, esto es que para que el motor, funcione el sensor

infrarrojo no debe detectar ningun obstaculo.

La condicion que el motor se detenga cuando el sensor infrarrojo detecta un
obstaculo es porque dicho sensor se coloca frente a donde saldra el liquido que llenara
los recipientes, este es muy importante porque si se coloca después de ese limite o
antes, el liquido podré derramarse por no estar alineado con el recipiente.

En la figura 7.3 se muestra la primera etapa del sistema de llenado donde
observamos la ubicacién de los primeros componentes que conforman el movimiento de
la barrera, estos son: motor, sensor infrarrojo, banda transportadora y el LOGO, en un
extremo colocado el motor para hacer girar la banda transportadora y en el centro el

sensor infrarrojo detectando si no hay un obstaculo.

Figura 7.3 etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

Fuente: propia.

e Motor de banda transportadora.
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Encontrar un motor para el funcionamiento de la banda transportadora se convirtio
en un reto por sus caracteristicas que exige el disefio del modulo didactico esto por las
variables que hay que aplicar en el movimiento de la banda, ya que se necesita un motor
de fuerza y no de velocidad, ante multiples pruebas para implementar en esta modulo
didactico, se acudio al mas ideal para este proceso un motor de microondas (Horno
microondas) por su gran fuerza de giro, el cual trabaja con 110VAC en este caso con
21VAC adaptado con un transformador que disminuye el voltaje, 3.0W de potencia, una

frecuencia de 50/60Hz y unas rpm de 5/6 r/min.

En lafigura 7.4 (a) y (b) nos muestra el motor real a utilizar para el funcionamiento

de la banda trasportadora.

(a) (b)

Figura 7.4 motor de banda transportadora
Fuente: (Motor sincrono, 2013).

Este motor funcionara con la informacion del LOGO siemens 8, estando en una
de sus salidas y servira para que la banda transportadora mueva los recipientes para ser
llenado por el siguiente motor de agua, ademas el motor de la banda transportadora debe

tener suficiente fuerza para mover el recipiente una vez este esté lleno.

e Sensor LDR para deteccién de objeto.

61



En la parte de deteccion de objeto se utilizé un sensor LDR iluminado directamente
por un laser. La funcién de estos la realizan estando directamente en linea recta el laser
apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, mientras no haya nada en medio de estos dos dispositivos la

banda transportador seguird moviéndose.

En la figura 7.5 se muestra el sensor LDR utilizado en como mecanismo de

deteccion de obstaculo para detener la banda transportadora

Figura 7.5 sensor LDR

Fuente :

8.2.3.2. Etapa 2. Llenado de recipiente con limite.

La segunda etapa habla sobre el llenado de recipiente con limite, quiere decir que
es la accion de bombear el liquido, pero teniendo en cuenta que el sensor debe estar
midiendo el llenado constantemente, este llenado depende del limite que se controle en
el LOGO. Los principales elementos que componen la segunda etapa son: motor de
absorcion de liquido, sensor de llenado, recipiente que contenga liquido, alimentacion y
el LOGO.

La manera que funciona esta segunda etapa es programando el LOGO, indicando
el sensor como entrada y el motor como salida, la lI6gica de esta se basa en una lectura
del sensor indicando el nivel del liquido que tiene el recipiente, si el liquido es menor que
el establecido, el LOGO activara el motor para que comience el llenado del recipiente.
Pero si el sensor detecta que el recipiente contiene la cantidad establecida, manda una

sefal al LOGO para que este detenga el motor.
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En la figura 7.6 muestra las conexiones de los diferentes componentes que se
necesitan en la segunda etapa.

Figura 7.6 etapa 2. Llenado de recipiente con limite

Fuente: propia
e Motor para llenado de recipiente.

Para el llenado de los recipientes se utilizé un motor capaz de bombear agua con
mucha eficiencia y a buena presion, por ello se recurrié al tipo de motor utilizado en los

automdviles para limpiar el vidrio delantero.

En la figura 7.7 se observa el motor para el llenado de recipientes utilizado en el

modulo didactico del sistema de llenado automatizado, este dispositivo es una bomba del
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motor de la lavadora del parabrisas del coche de Hyundai Kia del OEM 98510-2G000,

trabajando con un voltaje de 12v cd

Figura 7.7 Motor para llenado.

Este motor trabaja junto a un recipiente que almacena el liquido que se utilizara
para el sistema de llenado, cabe mencionar que se puede utilizar muchos tipos de
liquidos, eso dependerd de quien desee utilizarlo, siempre tomando en cuenta los
pardmetros de las lecturas de los sensores, esto como habiamos explicado antes cuenta

con mas precision cuando se hace liquidos oscuros.

Ademas, este sera controlado en la salida del controlador l6gico programable
LOGO siemens 8 y su Unico objetivo es llenar el recipiente que se detenga debajo de la

valvula de salida siempre que este vacio.

En la figura 7.8 muestra el recipiente conectado al motor ya instalado en el médulo

didactico del sistema de llenado automatizado con LOGO.
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Figura 7.8 motor y recipiente para llenado automatizado.
Fuente: propia
8.2.3.3. Etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o de paro.

En la etapa nimero 3 se aborda sobre la alimentacion tanto al LOGO como a los
componentes, ademas esté el pulsador de inicio o de paro (ON, OFF). Se podria decir
gue esta etapa es también la seguridad del dispositivo, debido a que contiene lo que es
un paro de emergencia por cualquier problema que se presente durante la ejecucién del
proceso, esto para evitar un corto circuito por lo que se trabaja en voltajes altos como
110VAC.

El pulsador de paro o botén de emergencia ocupa un puerto en el LOGO y este
esta programado como entrada de informacion, este sera principal una vez que este
montado todo el sistema de la médulo didactico, quien indicara el inicio del proceso y

como se menciona anteriormente es también, quien podra detener la funcion.

Ademas, en esta etapa se encuentra la alimentacion del sistema tomando en
cuenta los parametros del LOGO que vamos a utilizar el cual es ejecutable con un voltaje
de 110V corriente alterna, mismo voltaje que también servira para la funcion de algunos

componentes como podria ser la del pulsador o sensores.
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Se puede observar en la figura 7.9 una alimentacién en la parte posterior y esa se
refiere para los motores debido a que estos trabajan con voltajes mas bajos. La imagen

7.9 muestra la tercera etapa, esta siendo sobre la alimentacion y el pulsador.

Figura 7.9 etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o paro.

Fuente: propia

Otro punto importante en el disefio es la parte donde se interactia con cada
entrada o salida del LOGO siemens 8 y cada conector de los diferentes dispositivos que

se utilizan en este.

Con el propésito de hacerlo didactico se le colocaron conectores hembra en la
parte frontal del disefio, estos representando cada conector que va dirigido a cada punto

del LOGO siemens 8y a los dispositivos como motores, sensores y pulsadores.

En la figura 7.10 se muestra el orden de cada conector con su respectivo puerto,

estos para ser conectados unos con otros a través de cables con conectores tipo banana.
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Figura 7.10 conectores didacticos

Fuente: propia
11 —18: Entradas del LOGO siemens 8 S2: sensor de llenado

Q1 - Q4: Salidas del LOGO siemens 8 M1: Motor de banda transportadora

Inicio: Pulsador de inicio (color verde) M2: Motor de llenado
Parar: Pulsador de parar (color rojo) 24 V DC: salida de 24v corriente directa
S1: sensor de movimiento 120 V AC: salida de 120v corriente altern

8.2.4 Algoritmo de Programacion.

En el algoritmo de programacion se refleja el funcionamiento completo del circuito
y programacion que se ejecuta en el médulo didactico de llenado. Basicamente consiste
en el control de mando de la programacion para decir si 0 no se ejecuta la accion.

En este caso se ejecuta en el botdn de inicio el cual habilita las salidas y entradas
del controlado (PLC), este ejecuta la acciébn cumpliendo un siclo a través de los sensores.

El sensor de barrera en todo caso sera el principal en controlar la sefial de
referencia, esto para ejecutar si 0 no la accion. En caso de ser si, es cuando manda a

detener el motor de la banda transportadora y activar el sensor de llenado del tanque en
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caso que este vacio, este lo llenara activando el motor de llenado. Si no activando el
motor de la banda transportadora para continuar el siclo (este de igual manera siempre

hara una pausa para detectar si esta vacio o esta lleno).

En fin, si no detecta el cumple su recorrido indefinido hasta que se encuentre con
el sensor de barrera que detecta un tanque y llenarlo. Ver llustracion 7, algoritmo de
programacion.

Inicio
Habilitacian
de puertos
ES
Activacion
de puertos
ES
Desactiva Si Sensor de Mo
maotor de bandsa bamara
transportadaora detecta?
Activa motor de
llenado Activa motor de
bands
transportadora
Sensor de No
llenado
detecta”?
Si Desactiva motor
de llenado

llustracién 7 algoritmo de programacién
Fuente: propia

8.2.5 Programacion de sistema de llenado automatizado con LOGO
siemens 8.

Para el disefio de la programacion se utilizé el programa LOGO!soft Confort V8.

La programacién que se procedio a utilizar es FUP (conocida como escalera o ladder).
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Para la realizacion de esta programacion se tomaron en cuenta los componentes
electronicos que utiliza el sistema de llenado. En la figura 7.11 muestra la programacion
del sistema de llenado que serd descargado en el logo siemens 8 para ejecutar su funcion
estando conectado los componentes.

&

Figura 7.11. Programacion de llenado automatizado.

Fuente: propia.
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8.2.5 Prototipo del mddulo didactico de sistema de llenado automatizado con

LOGO siemens 8 realizado en sketchUp pro 2016

Para la realizacion del modulo didactico se procedié a crear un prototipo para el
mejor conocimiento de su uso junto a cada uno de sus componentes utilizados. Este

disefio se realizd en un formato 3D en el programa Sketcklp pro 2016

En la figura 7.12 muestra el prototipo finalizado desde diferentes angulos para una

mejor compresion del su proceso.

Figura 7.2 prototipo simulado en Sketcklp pro 2016

Fuente: propia2
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8.3 Disefio de guias para el uso del médulo didactico de sistema de llenado

automatizado con LOGO siemens 8.

El disefio de las guias es para uso educativo, realizadas para facilitar la
manipulacion del modulo didactico con sus componentes. Ayudando de gran manera a
los estudiantes de ingenieria electronica con el uso de LOGO siemens 8 y los

componentes que se utilizan para el llenado automatizado.

A continuacion, se estaran abordando dos guias para el uso de este sistema, una
guia seréa para que los estudiantes realicen las practicas paso a paso y la segunda guia
sera para el uso del docente que estara impartiendo el tema donde manipulen el uso de
estos dispositivos, esta segunda contara con las repuestas de los incisos que presente

la guia de estudiantes.

8.3.1. Disefio de guia para estudiantes

La guia que se mostrara a continuacion sera para el aprendizaje de los estudiantes

en el uso de los dispositivos LOGO y su uso con otros componentes.
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8.3.1.1. Guia No. 1
UNIVERSIDAD
I NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
I MANAGUA
UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electrénica
Asignatura: Control Automético II.

Laboratorio: "Introduccion al funcionamiento del médulo didactico de llenado

automatizado".
Objetivo

e Conocer cada uno de los componentes que se utiliza para el proceso de llenado
automatizado.

e aprendizaje del funcionamiento para el llenado de recipiente automatizado con
LOGO siemens 8.

Introduccidén

El médulo didactico de llenado de recipiente automatizado con LOGO siemens 8
esta disefiada para ayudar al aprendizaje de los estudiantes en la comprension del uso

de LOGO con diferentes componentes como motores, sensores y pulsador.
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Figura 1. Mddulo didactico de sistema de llenado automatizado con LOGO siemens 8.

Componentes a utilizar:
1 LOGO siemens 8 230RCe.
1 Motor y pump assy.
1 Motor de microonda.
2 Idr.
2 Pulsadores.
1 Banda transportadora.
1 Recipiente para almacenar liquido, Cables y Conectores.

Conocimiento de componentes que se utiliza para el proceso de llenado

automatizado.
Marco tedrico
LOGO siemens 8 230rce

Es un méddulo légico, es decir, un controlador programable que permite que sin

intervencién humana, las maquinas hagan un trabajo. Pero la palabra clave e importante
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es programable, que no programado. Por tanto es necesario programar el LOGO! para

gue este haga una tarea ya que de por si, ho hace nada.

Esto en el mundo real se traduce en unos pulsadores, manetas, sensores etc
(datos de entrada), un procesamiento en el LOGO y una activacion o no de salidas de
relé (datos de salida).

CCCLELCELEEQ

[SIEMENS

Figura 2. LOGO siemens 8 230 RCE
Sus especificaciones son:
Alimentacion: AC/DC 110V-220V.
Entradas: 8 AC/DC.
Salidas: 4 RELAY / 102
Conexion para programar: Interfaz Ethernet y Web Server integrado.
Programa: LOGO! Soft Comfort V8.
Motor y pump assy

Motor disefiado para absorcion y expulsiéon de liquido, este trabaja cunado esta
alimentado por corriente eléctrica. El uso para el cual se utiliza en esta practica es para

el llenado de recipiente de una manera muy efectiva.
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Este motor absorbe el liquido de un pequefio tanque, del cual estara conectado,

este tanque estara lleno con el liquido que se deseen llenar los recipientes.

Figura 3. Motor y pump assy.
Alimentacioén: 12v CD.
Motor de microonda.

Este motor es utilizado para hacer uso de la banda transportadora, fue
seleccionado por su fuerza de trabajo, ya que una vez que los recipientes sean llenados

del liguido se vuelven mas pesado, por ende, se necesitaba un motor de potencia.

Figura 4. Motor de microonda
Alimentacion: 21v AC
Banda transportadora.

La banda transportadora es la encargada de sostener los envases y debe ir
conectada al motor de microonda para que cuando este se active la banda pueda

avanzar con todo y el envase.
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Dentro del modulo didactico tiene un rol muy importante ya que si esta se llegase
a pegar o rajar todo el proceso se perderia, aunque estuviesen trabajando los demas

componentes

Figura 5. Banda transportadora
Recipiente para almacenar el liguido

Este recipiente puede almacenar cualquier tipo de liquido con el que se desee
hacer el llenado automatizado, la Unica limitacion se produce a causa del motor, ya que
este contiene un filtro que impide que pasen cosas productos que no sean lo

suficientemente liquido.

%

Figura 6. Recipiente para almacenar liquido
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Sensor LDR para deteccion de objeto.

En la parte de deteccion de objeto se utilizé un sensor LDR iluminado directamente
por un laser. La funcién de estos la realizan estando directamente en linea recta el laser
apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, mientras no haya nada en medio de estos dos dispositivos la

banda transportador seguira moviéndose.

Ademas este tiene a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR es

de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8.

En la figura 6 se muestra el sensor LDR utilizado en como mecanismo de

deteccidn de obstaculo para detener la banda transportadora y deteccién de llenado

Figura 6 sensor LDR

Fuente propia:
Desarrollo.

Aprendizaje del funcionamiento para el llenado de recipiente automatizado
con LOGO siemens 8

Para lograr el sistema de llenado automatizado se estara explicando en tres
etapas, las cuales son: la primera es la etapa de movimiento de banda transportadora,
en la segunda se encuentra el llenado de recipiente con limite y la tercera es la de

alimentacion, pulsador de inicio o de paro y los conectores didacticos
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Etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

La etapa de movimiento de banda transportadora consiste de multiples elementos
como es; alimentacion, LOGO siemens 8, motor, banda transportadora y sensor

infrarrojo.

Para el funcionamiento de la banda transportadora se comienza programando lo
gue es el LOGO siemenes 8 indicandole como entrada el sensor infrarrojo y como salida
el motor, seguido se ponen las condiciones, esto es que para que el motor, funcione el

sensor infrarrojo no debe detectar ningin obstaculo.

La condicion que el motor se detenga cuando el sensor infrarrojo detecta un
obstaculo es porque dicho sensor se coloca frente a donde saldré el liquido que llenara
los recipientes, este es muy importante porque si se coloca después de ese limite o
antes, el liquido podré derramarse por no estar alineado con el recipiente.

En la figura 8 se muestra la primera etapa del sistema de llenado donde
observamos la ubicacién de los primeros componentes que conforman el movimiento de
la barrera, estos son: motor, sensor infrarrojo, banda transportadoray el LOGO siemenes
8, en un extremo colocado el motor para hacer girar la banda transportadora y en el

centro el sensor LDR detectando si no hay un obstaculo.
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Figura 8 etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

Fuente: propia.

Etapa 2. Llenado de recipiente con limite.

La segunda etapa habla sobre el llenado de recipiente con limite, quiere decir que
es la accion de bombear el liquido, pero teniendo en cuenta que el sensor debe estar
midiendo el llenado constantemente, este llenado depende del limite que se controle en
el LOGO. Los principales elementos que componen la segunda etapa son: motor de
absorcion de liquido, sensor de llenado, recipiente que contenga liquido, alimentacién y
el LOGO.

La manera que funciona esta segunda etapa es programando el LOGO, indicando
el sensor como entrada y el motor como salida, la l6gica de esta se basa en una lectura
del sensor indicando el nivel del liquido que tiene el recipiente, si el liquido es menor que
el establecido, el LOGO activara el motor para que comience el llenado del recipiente.
Pero si el sensor detecta que el recipiente contiene la cantidad establecida, manda una

sefal al LOGO para que este detenga el motor.
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En la figura 9 muestra las conexiones de los diferentes componentes que se

necesitan en la segunda etapa.

Figura 9 etapa 2. Llenado de recipiente con limite

Fuente: propia

Etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o de paro.

En la etapa nimero 3 se aborda sobre la alimentacion tanto al LOGO como a los
componentes, ademas esta el pulsador de inicio o de paro (ON, OFF). Se podria decir
gue esta etapa es también la seguridad del dispositivo, debido a que contiene lo que es

un paro de emergencia por cualquier problema que se presente durante la ejecucion del

80



proceso, esto para evitar un corto circuito por lo que se trabaja en voltajes altos como
110VAC.

El pulsador de paro o boton de emergencia ocupa un puerto en el LOGO y este
estad programado como entrada de informacion, este sera principal una vez que este
montado todo el sistema de la médulo didactico, quien indicara el inicio del proceso y

como se menciona anteriormente es también, quien podra detener la funcion.

Ademas, en esta etapa se encuentra la alimentacion del sistema tomando en
cuenta los parametros del LOGO que vamos a utilizar el cual es ejecutable con un voltaje
de 110V corriente alterna, mismo voltaje que también servira para la funcién de algunos

componentes como podria ser la del pulsador o sensores.

Se puede observar en la figura 10 una alimentacion en la parte posterior y esa se
refiere para los motores debido a que estos trabajan con voltajes mas bajos. La imagen

7.9 muestra la tercera etapa, esta siendo sobre la alimentacion y el pulsador.

Figura 10 etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o paro.

Fuente: propia

Otro punto importante en el disefio es la parte donde se interactia con cada
entrada o salida del LOGO siemens 8 y cada conector de los diferentes dispositivos que

se utilizan en este.

Con el propésito de hacerlo didactico se le colocaron conectores hembra en la
parte frontal del disefio, estos representando cada conector que va dirigido a cada punto
del LOGO siemens 8 y a los dispositivos como motores, sensores y pulsadores.
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En la figura 11 se muestra el orden de cada conector con su respectivo puerto,
estos para ser conectados unos con otros a través de cables con conectores tipo banana.

Figura 11 conectores didacticos

Fuente: propia
11 —18: Entradas del LOGO siemens 8 S2: sensor de llenado

Q1 - Q4: Salidas del LOGO siemens 8 M1: Motor de banda transportadora

Inicio: Pulsador de inicio (color verde) M2: Motor de llenado
Parar: Pulsador de parar (color rojo) 24 V DC: salida de 24v corriente directa
S1: sensor de movimiento 120 V AC: salida de 120v corriente alterna

Diagrama eléctrico y electronico del sistema de llenado automatizado.

El diagrama electrénico permite ver las conexiones que se realizan con cada uno
de los componentes que se utiliza en el sistema de llenado automatizado con Logo, este
tipo de diagramas se pueden encontrar en todo proyecto electronico, ademas toda
persona especializada en hacer las conexiones debe aprender a diferenciar cada una de

las simbologias de los componentes.
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En la figura 12 muestra el diagrama eléctrico del sistema de llenado automatizado
con LOGO, en laimagen se mira como entrada hacia el LOGO los sensores y el pulsador

y como salida estan los motores.

Ifigura 12. Diagrarﬁa eléctrico
Fuente: propia

En la figura 13. Muestra Diagrama eléctrico de convertidor de los sensores LDR 5VCD a
120VAC para logo siemens 230RCE

s
RL2
RL1 /‘ ‘/ B
RLY-SPNO

SALIDA 1

Figura 13. Diagrama eléctrico de convertidor de voltaje
Fuente propia
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1)
2)

3)

4)

5)

Pruebas de conocimientos
¢, Qué pasaria si hubiera unicamente un sensor LDR?
¢ Si el recipiente llegase a derramarse a que se deberia?

¢,Cuéntos interruptores o pulsadores deben ser presionados para hacer

funcionar el programa? ¢Cuales son?

¢, Qué pasaria si el motor de la banda transportadora tuviera mayor

velocidad?

¢se podria aumentar el fluido de agua del motor pump assy o modificar la
velocidad del motor de banda transportadora? ¢ Porque?

84



8.3.1.2. Guia No. 2

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora”.
Objetivo

e Realizar una programacién con el fin de llevar a cabo el movimiento de la banda

transportadora.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el médulo didactico para hacer
funcionar la banda transportadora.

Introduccién

El movimiento de la banda transportadora se considera el primer paso porgue este
es quien transportara los recipientes de un punto a otro ya sea que contengan liquido o
estén vacios. A su vez con ayuda de un sensor LDR detendra el recipiente en el punto

indicado para ser rellenado.

La velocidad del motor no puede ser muy ligera para que el sensor de barrera no
tenga ningun problema tomando lectura, ademas asi los recipientes no tienden a

derramar liquido por movimientos bruscos.
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Figura 1. Médulo didactico de sistema de llenado automatizado con LOGO siemens 8.

Marco tedrico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion

Conectores tipo banana

A continuacion se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de
cuales declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre

alimentado con el voltaje igual o superior a los 110v.
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La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizdé este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos
elementos son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda
transportadora. La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera
pesado por lo tanto este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido
a que al momento que el sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad
por el tiempo de enviar la sefial para detener el motor, ademas asi nos

aseguramos que el recipiente no se caerd con movimientos bruscos.

Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefa del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento
y el pulsador color rojo enviara una sefial de detenciéon del sistema ya sea porque

ocurrié un inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de
energia de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero
si este esta apagado nada del sistema funcionara. También se puede utilizar como

paro de emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendra activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la

energia. El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el

programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede
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decir que es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores,

sensores y pulsadores con el LOGO siemens v8.

Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

ELOGOISoH
Comfort V.0

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.

|1 e |12 deben ser contacto normalmente abierto

Editor de diagramas
Blmea A | Falllds | BHELMLD O0D & | <53 5=
% solo hacer mover banda.ld

812 solo hacer mover banda1 |

detener iniciar
12 1 M1

i i (

Motor de banda transportadora

Qn
i 0
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Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar 11 e motor debe

iniciar y cunado presionamos I2 el motor debe parar.

Editor de diagramas

b oa Al ST+ ODm| @& | £l |5

812 solo hacer mover banda.ld | B 5clo hacer mover bandal |
detener iniciar
12 I M1
| /I || { )
Il | \
M1
||
Motor de banda transport
M1 Q1
|| { )
I \
<
o Mmoo ' ! = m 1|cides | 101632 L &
n| 2 M1 Qi

Se debe asegurara que el sistema esté funcionando bien cunado presionamos |1
el2

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando
la opcidn de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado

o colocandole la direccion ip del LOGO siemens

Editor de diagramas
haoa A | F T ODom|ee 24t s.

37 solo hacer mover banda.ld

815 solo hacer mover banda1 ‘
Sl (EELD| OO | QQ | £5 5% | &5

fald ‘msn\nhacermmerbandal ‘
< Interfaz H

detener || interfaz

12 Conectar mediante: Ethemeat | NICPCIE de LAN nal mbrica 802 11n Realtek B

4
_\

Direccidn IP de destina: . Libreta de direcciones

LOGO! accesivle:

Nombre  DirecconIP  Mascara de subred Pasarela Direccin MAC
192.168.1.2 255.255.255.0 192.168.1.1 E0-DC-AD-60-E2-91
W1

3
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Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del
modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana del conector “M1” con “Q1” “Inicio” hacia “I11” y

desde “Parar” hasta “I2”.

Paso 6. Presionamos en pulsador Inicio en el médulo didactico y la banda
transportadora debe comenzar a girar y detenerse hasta que presionemos el pulsador

de Parar.

Pruebas de conocimientos

1) ¢, Qué pasa si hay una mala conexion con las bananas?

2) ¢sien la programacion 11 e 12 se modifican por 13 e 14 que debo hacer?
3) ¢Qué sucede si presionamos el interruptor switch?

4) ¢ Por cuanto tiempo estara girando la banda transportadora?

5) ¢ Qué sucede se colocamos un objeto sobre la banda transportadora?
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8.3.1.3. Guia No. 3

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora con deteccion de objeto”.
Objetivo

e Realizar una programacién con el fin de llevar a cabo el movimiento de la banda

transportadora y hacer que se detenga cunado detecte un objeto frente al LDR.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el mddulo didactico para hacer
funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.

Introduccién

Como segundo paso se estard realizando el movimiento de la banda
transportadora y haciendo que se detenga cunado un objeto obstaculice el laser que va
dirigido al LDR, esto se legra gracias a la sefial que el LDR envia hacia el circuito interno
y a su vez este enviando una sefal directa al LOGO siemens v8 haciendo detener la

energia que se dirige hacia el motor de la banda transportadora.
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Marco teérico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion
Conectores tipo banana
Sensor LDR

A continuacién se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de cuales
declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre alimentado con el
voltaje igual o superior a los 110v.

La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizd este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos elementos
son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda transportadora.
La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera pesado por lo tanto
este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido a que al momento que el
sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad por el tiempo de enviar la sefial
para detener el motor, ademas asi nos aseguramos que el recipiente no se caera con

movimientos bruscos.
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Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefia del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento y el
pulsador color rojo enviara una sefial de detencion del sistema ya sea porque ocurrid un

inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de energia
de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero si este esta
apagado nada del sistema funcionara. También se puede utilizar como paro de

emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendra activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la energia.
El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede decir que
es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores, sensores Yy

pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensor LDR: La funcidn de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, mientras no haya nada en medio de estos dos dispositivos la

banda transportador seguird moviéndose.

Ademas este tiene a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR es

de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

ELOGO!Sott™
Comfort V8.0
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Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.ll e 12 deben ser contacto normalmente aberto

En esta programacion se coloca como entrada los pulsadores y el LDR, y como

salida el motor de la banda transportadora

Editor de diagramas
“@

e A | Falllid | ED OD0D|&e | 2

I detener banda con sensor.ld |

e

detener iniciar
12 1 M1

/ | )

sensor de movimiento led run
11 13 o1

| / 0

Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar 11 e motor debe
iniciar y cunado presionamos I2 el motor debe parar. Ademas el motor debe

detenerse automaticamente cuando haya un obstaculo frente al sensor de

movimiento
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Editor de diagramas

koA |Falli-4+ | EHEL|ODD| Q| 25| e

812 detener banda con sensor.ld |

detener iniciar
12 11 M1

[ oo /
110

sensor de movimiento led run
M1 13 Q1
0 H/—\I f)
iy L {
<
o « L A e 1|Cides | 002812 (1) B, [

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando la
opcion de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado o

colocandole la direccién ip del LOGO siemens

Editor de diagramas

Binea A | Falll4s | GED|(DDD & & %

Lo, solo hacer mover banda1 ‘

I solo hacer mover banda, d

A+ [ EELDDDD| & | £53 k| 5w
iald X | B solohacer mover banda1._ |

B Interfaz x|

detener | nterfaz
12 Conectar mediante: Etnhemet

/ Destino
; Probar

Direccion IP de destino: Libreta de direcciones

NIC PCI-E de LAN inal mbrica 802. 11n Realtek R}

LOGO! acce:

DreciénIP  Mascara de subred Pasarela Direccién MAC
192.168.1.2 255.255,255.0 192,168.1.1 E0-DC-AD-60-E2-91

Nombre

M1

i+

Aceptar Cancelar

Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

maodulo didactico.

95



Se debe conectar con cable banana del conector “Inicio” hacia “I11”, “M1” con

”

“Q1”, también de conecta desde “Parar” hasta “I12” y por ultimo de conecta desde”S1
hasta “I3”

Paso 6. Presionamos en pulsador Inicio en el modulo didactico y la banda
transportadora debe comenzar a girar y detenerse cunado coloquemos un obstaculo

frente al sensor de movimiento o cunado presionemos el pulsador de Parar.

96



Pruebas de conocimientos

1) ¢Por cuanto tiempo se detendréd la banda transportadora si hay un

obstaculo frente al sensor de movimiento?

2) ¢Qué sucede si labanda transportadora estd detenida por un obstaculo y

presionamos el pulsador de “Inicio”?

3) ¢Qué pasa si el conector hembra del sensor de movimiento esta

desconectado y el sistema esta en funcion?
4) ¢ Qué otro tipo de sensor se puede utilizar para detectar movimiento?

5) ¢fue necesaria la adaptacion del circuito con relé para el uso de los LDR?
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8.3.1.4. Guia No. 4

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il

Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora con deteccién de objeto y
deteccion de llenado".

Objetivo

e Realizar una programacion con movimiento de banda transportadora, deteccion

de objeto y con llenado a nivel.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el moédulo didactico para hacer
funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.

Introduccién

Como tercer paso se estara realizando el movimiento de la banda transportadora
gue se detenga cunado un objeto obstaculice el laser que va dirigido al LDR del sensor
de proximidad y una vez detenido el motor de llenado expulse liquido al recipiente y lo

llene hasta cierto nivel.
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Marco teérico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Motor de llenado
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion
Conectores tipo banana
Sensores LDR

A continuacion se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de cuales
declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre alimentado con el

voltaje igual o superior a los 110v.
La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizo este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos elementos
son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda transportadora.
La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera pesado por lo tanto
este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido a que al momento que el

sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad por el tiempo de enviar la sefal
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para detener el motor, ademas asi nos aseguramos que el recipiente no se caera con

movimientos bruscos.

Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefa del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento y el
pulsador color rojo enviara una sefial de detencion del sistema ya sea porque ocurrid un

inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de energia
de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero si este esta
apagado nada del sistema funcionard. También se puede utilizar como paro de

emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendrd activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la energia.
El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede decir que
es el puente entre la conexibn de cada elemento como los motores, sensores y

pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensores LDR: La funcion de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, un sensor LDR es con la funcion de detener la banda
transportadora cunado un objeto pase frente a él y el segundo LDR funciona para detener
el motor de llenado, es decir este detectara cuando el recipiente este lo suficientemente

lleno como para parar..

Ademas estos tienen a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR

es de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
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Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa

LOGO! Soft Comfort V8

LOGC
(VS -

LOGO'Soft
Comfort””

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.ll e 12 deben ser contacto normalmente aberto

En esta programacion se coloca como entrada los pulsadores y los LDR, y como

salida el motor de la banda transportadora y el motor de llenado
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Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar 11 el motor de
la banda transportadora debe iniciar el movimiento y deteniéndose cunado el
sensor de proximidad haya detectado un objeto, a su ver el motor de llenado debe

activarse hasta que el sensor de llenado lo mande a parar.

Para hacer que el objeto se mueva del lugar debemos mantener presionado el

pulsador de inicio.
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Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando
la opcidn de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado

o colocandole la direccion ip del LOGO siemens

Editor de diagramas
hhoA Pl BELD(00D QQ| 2 &k | 5

M1 solo hacer mover banda.ld X | BI solo hacer mover bandal

1M+  EBED 000D &S| < &% 5k

detener | interfaz
12 Conectar mediants: Ethemet w| [NICPCIE de LAN inal mbrica 802. 11n Redltek R}

A e

!

Direccion IP de destino:| || Libreta de direcciones

LOGO! accesible:

Nombre  DireccdnIP  Mascars de subred Pasarela Direccién MAC

192.168.1.2 255.255,255.0 192.168.1.1 E0-DC-AD-6D-E2-91

Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana:

“Inicio” con “I1” “S2” con “14”
“Parar” con “12” “M2” con “Q4”
“S1” con “13” “M1 con Q1”
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Paso 6. Se realiza la prueba presionando el pulsador de inicio y colocando un recipiente

en la banda transportadora.
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Pruebas de conocimientos

1) ¢Qué sucede si presionamos el pulsador parar cuando el recipiente se

esté llenando?

2) ¢Por qué la banda transportadora no avanza una vez esté lleno el

recipiente?
3) ¢qué sucede si se conectan inversos los sensores?

4) realizar una programacion propia que lleve a cabo la misma funcionalidad.
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8.3.1.5. Guia No. 5

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "sistema de llenado automatizado con Logo siemens v8".

Objetivo

e Realizar una programacion que funcione para un sistema de llenado
automatizados de recipientes.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el moédulo didactico para hacer
funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.

Introduccién

Se plantea realizar un sistema de llenado automatizado que funcionara
automaticamente, esto se debe lograr con componentes como sensores, motores,
pulsadores entre otros. Todo esto debe hacer que el modulo didactico funcione

automaticamente es decir que el sistema no necesite manipulacion mas que presionar el
pulsador de encendido.
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Marco teérico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:

LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Motor de llenado

Pulsadores.

Interruptor switch

Alimentacion

Conectores tipo banana
Sensores LDR

A continuacion se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de cuales
declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre alimentado con el

voltaje igual o superior a los 110v.
La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizo este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos elementos
son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda transportadora.
La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera pesado por lo tanto
este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido a que al momento que el

sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad por el tiempo de enviar la sefal
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para detener el motor, ademas asi nos aseguramos que el recipiente no se caera con

movimientos bruscos.

Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefia del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento y el
pulsador color rojo enviara una sefial de detencion del sistema ya sea porque ocurrid un

inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de energia
de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero si este esta
apagado nada del sistema funcionard. También se puede utilizar como paro de

emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendrd activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la energia.
El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede decir que
es el puente entre la conexibn de cada elemento como los motores, sensores y

pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensores LDR: La funcion de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, un sensor LDR es con la funcion de detener la banda
transportadora cunado un objeto pase frente a él y el segundo LDR funciona para detener
el motor de llenado, es decir este detectara cuando el recipiente este lo suficientemente

lleno como para parar..

Ademas estos tienen a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR

es de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
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Editor de diagramas

klmo@A | Fallid+ | o ODmD | ®e  LHEm = J 82

o™ Sistema de Llenado Estetico 2 Idr.lsc ‘

Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia

En esta programacion se coloca como entrada los pulsadores y los LDR; Como
salida el motor de la banda transportadora y el motor de llenado. Se procede a

realizar la programacién completa del sistema de llenado automatizado.

Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar I1 el motor de la banda

transportadora debe iniciar el movimiento y deteniéndose cuando el sensor de
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proximidad haya detectado un objeto, a su ver el motor de llenado debe activarse hasta
gue el sensor de llenado lo mande a parar y estando lleno el recipiente el motor de la

banda transportadora debe activarse haciendo mover el recipiente.

Editor de diagramas
Iy mp@ A | = Sl TH - = | 8 & | = DM m | & &

B1%, Sistema de Llenado Estetico 2 Idr.Isc |

00:49:05 (L) ¥, ;=

==
. mlmlres @ « ® @ wmp|m 1 [Ciclos
1 2 I3 14 Q1 Q%

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando la
opcion de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado o

colocandole la direccién ip del LOGO siemens

A BEEEN OO0 @ | 258 % | 5=

Editor de diagramas

k@A | Falilk+ Ooo &6 | sukg o

1ol ‘msn\nhatermmerbandal ‘

i Interfaz “
¥ oolo hacer mover banda B¢ orlo hacer mover banda
*1* solo hacer mover banda.ld X | 2% solo hacer maver bandal | detener || meraz
I 12 Conectar mediante: Ethernet | |NICPCIE de LA inal mbrica 802, 11n Realtek R
/ Destino
; E
Direccidn IP de desti Libreta de direcciones
LOGO! accesible:
Nombre. Direccién IP Méscara de subred Pasarel la Direccién MAC
192.168.1.2 255.255,255.0 192.168. 1.1 E0-DC-AD-6D£2-91
M1
Aceptar Cancel
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Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana:

“Inicio” con “11” “S2” con “14”
“Parar” con “12” “M2” con “Q4”
“S1” con “I13” “M1 con Q1”

B 57 Q@

11T Yeole

(2§ 1 2070

2 14 16 I8 Q2 Q4

Paso 6. Se realiza la prueba presionando el pulsador de inicio y colocando un recipiente
en la banda transportadora, este debe realizar la funcién completa que debe mover el

recipiente una vez esté lleno.
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Pruebas de conocimientos

1) ¢Qué sucede si un recipiente lleno pasa por el sensor de proximidad y

este lo detecta?
2) ¢El pulsador de paro funciona en todo momento? ¢En qué momento no?
3) ¢puede cambiar el nivel de llenado del recipiente? ¢Porque?

4) Realizar programacion en tipo KOP.
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8.3.2 Disefio de guia para docente.

8.3.2.1. GuiaNo. 1

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Techologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il

Laboratorio: "Introduccién al funcionamiento del médulo didactico de llenado

automatizado".
Objetivo

e Conocer cada uno de los componentes que se utiliza para el proceso de llenado

automatizado.

e aprendizaje del funcionamiento para el llenado de recipiente automatizado con
LOGO siemens 8.

Introduccidén

El médulo didactico de llenado de recipiente automatizado con LOGO siemens 8
esta disefiada para ayudar al aprendizaje de los estudiantes en la comprensién del uso

de LOGO con diferentes componentes como motores, sensores y pulsador.

113



Figura 1. Mddulo didactico de sistema de llenado automatizado con LOGO siemens 8.

Componentes a utilizar:
1 LOGO siemens 8 230RCe.
1 Motor y pump assy.
1 Motor de microonda.
2 Idr.
2 Pulsadores.
1 Banda transportadora.
1 Recipiente para almacenar liquido, Cables y Conectores.

Conocimiento de componentes que se utiliza para el proceso de llenado

automatizado.
Marco tedrico
LOGO siemens 8 230rce

Es un moédulo Iogico, es decir, un controlador programable que permite que sin
intervenciéon humana, las maquinas hagan un trabajo. Pero la palabra clave e importante
es programable, que no programado. Por tanto es necesario programar el LOGO! para

gue este haga una tarea ya que de por si, ho hace nada.
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Esto en el mundo real se traduce en unos pulsadores, manetas, sensores etc
(datos de entrada), un procesamiento en el LOGO y una activacion o no de salidas de
relé (datos de salida).

[StEMENS

Figura 2. LOGO siemens 8 230 RCE
Sus especificaciones son:
Alimentacion: AC/DC 110V-220V.
Entradas: 8 AC/DC.
Salidas: 4 RELAY /102,
Conexion para programar: Interfaz Ethernet y Web Server integrado.
Programa: LOGO! Soft Comfort V8.
Motor y pump assy

Motor disefiado para absorcién y expulsion de liquido, este trabaja cunado esta
alimentado por corriente eléctrica. El uso para el cual se utiliza en esta practica es para

el llenado de recipiente de una manera muy efectiva.

Este motor absorbe el liquido de un pequefio tanque, del cual estara conectado,

este tanque estara lleno con el liquido que se deseen llenar los recipientes.
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Figura 3. Motor y pump assy.
Alimentacion: 12v CD.
Motor de microonda.

Este motor es utilizado para hacer uso de la banda transportadora, fue
seleccionado por su fuerza de trabajo, ya que una vez que los recipientes sean llenados

del liguido se vuelven mas pesado, por ende, se necesitaba un motor de potencia.

Figura 4. Motor de microonda
Alimentacion: 21v AC
Banda transportadora.

La banda transportadora es la encargada de sostener los envases y debe ir
conectada al motor de microonda para que cuando este se active la banda pueda

avanzar con todo y el envase.

Dentro del moédulo didactico tiene un rol muy importante ya que si esta se llegase
a pegar o rajar todo el proceso se perderia, aunque estuviesen trabajando los demas

componentes
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Figura 5. Banda transportadora
Recipiente para almacenar el liquido

Este recipiente puede almacenar cualquier tipo de liquido con el que se desee
hacer el llenado automatizado, la Unica limitacion se produce a causa del motor, ya que
este contiene un filtro que impide que pasen cosas productos que no sean lo

suficientemente liquido.

\?.

Figura 6. Recipiente para almacenar liquido

Sensor LDR para deteccion de objeto.

En la parte de deteccion de objeto se utilizé un sensor LDR iluminado directamente
por un laser. La funcién de estos la realizan estando directamente en linea recta el laser
apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, mientras no haya nada en medio de estos dos dispositivos la
banda transportador seguira moviéndose.

Ademas este tiene a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR es

de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8.

En la figura 6 se muestra el sensor LDR utilizado en como mecanismo de

deteccién de obstaculo para detener la banda transportadora y deteccion de llenado
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Figura 6 sensor LDR

Fuente propia:

Desarrollo.

Aprendizaje del funcionamiento para el llenado de recipiente automatizado

con LOGO siemens 8

Para lograr el sistema de llenado automatizado se estara explicando en tres
etapas, las cuales son: la primera es la etapa de movimiento de banda transportadora,
en la segunda se encuentra el llenado de recipiente con limite y la tercera es la de
alimentacion, pulsador de inicio o de paro y los conectores didacticos

Etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

La etapa de movimiento de banda transportadora consiste de multiples elementos
como es; alimentacion, LOGO siemens 8, motor, banda transportadora y sensor

infrarrojo.

Para el funcionamiento de la banda transportadora se comienza programando lo
gue es el LOGO siemenes 8 indicandole como entrada el sensor infrarrojo y como salida
el motor, seguido se ponen las condiciones, esto es que para que el motor, funcione el

sensor infrarrojo no debe detectar ningun obstaculo.

La condicion gue el motor se detenga cuando el sensor infrarrojo detecta un

obstaculo es porque dicho sensor se coloca frente a donde saldra el liquido que llenara
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los recipientes, este es muy importante porque si se coloca después de ese limite o

antes, el liquido podra derramarse por no estar alineado con el recipiente.

En la figura 8 se muestra la primera etapa del sistema de llenado donde
observamos la ubicacién de los primeros componentes que conforman el movimiento de
la barrera, estos son: motor, sensor infrarrojo, banda transportadora y el LOGO siemenes
8, en un extremo colocado el motor para hacer girar la banda transportadora y en el

centro el sensor LDR detectando si no hay un obstaculo.

Figura 8 etapa 1. Movimiento de banda transportadora.

Fuente: propia.

Etapa 2. Llenado de recipiente con limite.

La segunda etapa habla sobre el llenado de recipiente con limite, quiere decir que
es la accion de bombear el liquido, pero teniendo en cuenta que el sensor debe estar
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midiendo el llenado constantemente, este llenado depende del limite que se controle en
el LOGO. Los principales elementos que componen la segunda etapa son: motor de
absorcion de liquido, sensor de llenado, recipiente que contenga liquido, alimentacion y
el LOGO.

La manera que funciona esta segunda etapa es programando el LOGO, indicando
el sensor como entrada y el motor como salida, la I6gica de esta se basa en una lectura
del sensor indicando el nivel del liquido que tiene el recipiente, si el liquido es menor que
el establecido, el LOGO activara el motor para que comience el llenado del recipiente.
Pero si el sensor detecta que el recipiente contiene la cantidad establecida, manda una
sefal al LOGO para que este detenga el motor.

En la figura 9 muestra las conexiones de los diferentes componentes que se

necesitan en la segunda etapa.

jisssssgiatiztl

Figura 9 etapa 2. Llenado de recipiente con limite

Fuente: propia
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Etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o de paro.

En la etapa numero 3 se aborda sobre la alimentacion tanto al LOGO como a los
componentes, ademas esté el pulsador de inicio o de paro (ON, OFF). Se podria decir
gue esta etapa es también la seguridad del dispositivo, debido a que contiene lo que es
un paro de emergencia por cualquier problema que se presente durante la ejecucion del
proceso, esto para evitar un corto circuito por lo que se trabaja en voltajes altos como
110VAC.

El pulsador de paro o boton de emergencia ocupa un puerto en el LOGO y este
esta programado como entrada de informacion, este sera principal una vez que este
montado todo el sistema de la médulo didactico, quien indicara el inicio del proceso y

como se menciona anteriormente es también, quien podra detener la funcion.

Ademas, en esta etapa se encuentra la alimentacién del sistema tomando en
cuenta los parametros del LOGO que vamos a utilizar el cual es ejecutable con un voltaje
de 110V corriente alterna, mismo voltaje que también servira para la funcion de algunos

componentes como podria ser la del pulsador o sensores.

Se puede observar en la figura 10 una alimentacion en la parte posterior y esa se
refiere para los motores debido a que estos trabajan con voltajes mas bajos. La imagen

7.9 muestra la tercera etapa, esta siendo sobre la alimentacion y el pulsador.

Figura 10 etapa 3 Alimentacion y pulsador de inicio o paro.

Fuente: propia
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Otro punto importante en el disefio es la parte donde se interactia con cada
entrada o salida del LOGO siemens 8 y cada conector de los diferentes dispositivos que

se utilizan en este.

Con el propésito de hacerlo didactico se le colocaron conectores hembra en la
parte frontal del disefio, estos representando cada conector que va dirigido a cada punto
del LOGO siemens 8y a los dispositivos como motores, sensores y pulsadores.

En la figura 11 se muestra el orden de cada conector con su respectivo puerto,

estos para ser conectados unos con otros a través de cables con conectores tipo banana.

Figura 11 conectores didacticos

Fuente: propia
11 —18: Entradas del LOGO siemens 8 S2: sensor de llenado

Q1 - Q4: Salidas del LOGO siemens 8 M1: Motor de banda transportadora

Inicio: Pulsador de inicio (color verde) M2: Motor de llenado
Parar: Pulsador de parar (color rojo) 24V DC: salida de 24v corriente directa
S1: sensor de movimiento 120 V AC: salida de 120v corriente alterna
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Diagrama eléctrico y electronico del sistema de llenado automatizado.

El diagrama electrénico permite ver las conexiones que se realizan con cada uno
de los componentes que se utiliza en el sistema de llenado automatizado con Logo, este
tipo de diagramas se pueden encontrar en todo proyecto electrénico, ademas toda
persona especializada en hacer las conexiones debe aprender a diferenciar cada una de
las simbologias de los componentes.

En la figura 12 muestra el diagrama eléctrico del sistema de llenado automatizado
con LOGO, en laimagen se mira como entrada hacia el LOGO los sensores y el pulsador

y como salida estan los motores.

I 0 I B K DB 7 LoRz 1 [ *

» 0L 0eS Pl
2|
rael

iemens]  Locol]

Figura 12. Diagrama eléctrico

Fuente: propia
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En la figura 13. Muestra Diagrama eléctrico de convertidor de los sensores LDR 5VCD a
120VAC para logo siemens 230RCE

Diagrama de! Converticor Sensor LOR S5V

==

RL2

L)
/ RLY-SPNO
1
D

SALIDA 1 SALIDA 2

RL1
RLY-SPNO

2
I

Q2

R5 Q1 R6

BCS56AP

BC556AP

R3 R4
100 100

Figura 13. Diagrama eléctrico de convertidor de voltaje
Pruebas de conocimientos
1) ¢ Qué pasaria si hubiera tnicamente un sensor LDR?

La funcién del llenado automatizado no se llevaria a cabo debido que el sistema
depende de los dos, ya sea para detener la banda o detener el llenado

2) ¢Si el recipiente llegase a derramarse a que se deberia?

Se deberia a una mala lectura del sensor LDR de llenado o la falta del envié de

informacion de este LDR al dispositivo LOGO siemens 8

3) ¢Cuantos interruptores o pulsadores deben ser presionados para hacer

funcionar el programa? ¢Cuales son?
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Se debe presionar primero el interruptor switch y luego el pulsador de inicio

4) ¢Qué pasaria si el motor de la banda transportadora tuviera mayor

velocidad?

Seria dificil la lectura para el sensor de movimiento por lo tanto tendria a tener

problema en el llenado

5)¢,se podria aumentar el fluido de agua del motor pump assy o modificar la

velocidad del motor de banda transportadora? ¢Porque?

Si, se podria con un circuito externo con funcion de reducir la energia que se dirige

a estos.

125



8.3.2.2. Guia No. 2

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora”.
Objetivo

e Realizar una programacién con el fin de llevar a cabo el movimiento de la banda

transportadora.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el moédulo didactico para hacer
funcionar la banda transportadora.

Introduccién

El movimiento de la banda transportadora se considera el primer paso porque este
es quien transportara los recipientes de un punto a otro ya sea que contengan liquido o
estén vacios. A su vez con ayuda de un sensor LDR detendra el recipiente en el punto

indicado para ser rellenado.

La velocidad del motor no puede ser muy ligera para que el sensor de barrera no
tenga ningun problema tomando lectura, ademas asi los recipientes no tienden a

derramar liquido por movimientos bruscos.
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Figura 1. Médulo didactico de sistema de llenado automatizado con LOGO siemens 8.

Marco tedrico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion

Conectores tipo banana

A continuacion se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de
cuales declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre

alimentado con el voltaje igual o superior a los 110v.
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La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizé este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos
elementos son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda
transportadora. La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera
pesado por lo tanto este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido
a que al momento que el sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad
por el tiempo de enviar la sefial para detener el motor, ademas asi nos

aseguramos que el recipiente no se caerd con movimientos bruscos.

Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefa del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento
y el pulsador color rojo enviara una sefial de detenciéon del sistema ya sea porque

ocurrié un inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de
energia de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero
si este esta apagado nada del sistema funcionara. También se puede utilizar como

paro de emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendra activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la

energia. El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el

programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede
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decir que es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores,

sensores y pulsadores con el LOGO siemens v8.

Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

ELOGOISoH
Comfort V.0

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.

|1 e |12 deben ser contacto normalmente abierto

Editor de diagramas
Blmea A | Falllds | BHELMLD O0D & | <53 5=
% solo hacer mover banda.ld

812 solo hacer mover banda1 |

detener iniciar
12 1 M1

i i (

Motor de banda transportadora

Qn
i 0
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Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar 11 e motor debe

iniciar y cunado presionamos I2 el motor debe parar.

Editor de diagramas
kwoa A F =l T+ O0Mm| @& |.£:dly |55

8T, solo hacer mover banda.lid | 8% solo hacer mover bandal |

deigner inio|:1iar "
{0
Ll il \

]
Motor de banda transport
W1 a1
| | { )
i \
<
o Mmoo ' ! | m 1[cidos | 101633 L B

Se debe asegurara que el sistema esté funcionando bien cunado presionamos |1
el2

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando
la opcién de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado
o colocandole la direccion ip del LOGO siemens

Editor de diagramas

RtoaA | F ol OO0 &8 74k s

31* salo hacer mover banda.lid X | 8% solo hacer mover bandat |
fee - =

s x| BBy
detener

Direcci6n IP de destino Libreta de direcciones

M1

2 3

aceptar || canceler
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Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del
modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana del conector “M1” con “Q1” “Inicio” hacia “I1” y

desde “Parar” hasta “I2”.

Paso 6. Presionamos en pulsador Inicio en el médulo didactico y la banda
transportadora debe comenzar a girar y detenerse hasta que presionemos el pulsador

de Parar.

Pruebas de conocimientos

1) ¢, Qué pasa si hay una mala conexion con las bananas?

Pasaria que la banda transportadora no se moveria

2) ¢sien laprogramacion I1 e 12 se modifican por 13 e 14 que debo hacer?
Se deben pasar las conexiones que estan en |1 e 12 a los conectores 13 e 14
3) ¢Qué sucede si presionamos el interruptor switch?

Inmediatamente se apaga todo el sistema por falta de energia
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4) ¢Por cuanto tiempo estara girando la banda transportadora?
Todo el tiempo estara girando a menos que presionemos el pulsador de paro
5) ¢ Qué sucede se colocamos un objeto sobre la banda transportadora?

No sucede nada, el motor es suficientemente fuerte para soportarlo
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8.3.2.3. Guia No. 3

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora con detecciéon de objeto".
Objetivo

e Realizar una programacién con el fin de llevar a cabo el movimiento de la banda

transportadora y hacer que se detenga cunado detecte un objeto frente al LDR.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el moédulo didactico para hacer
funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.

Introduccién

Como segundo paso se estard realizando el movimiento de la banda
transportadora y haciendo que se detenga cunado un objeto obstaculice el laser que va
dirigido al LDR, esto se legra gracias a la sefial que el LDR envia hacia el circuito interno
y a su vez este enviando una sefal directa al LOGO siemens v8 haciendo detener la
energia que se dirige hacia el motor de la banda transportadora.
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Marco tedrico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion
Conectores tipo banana
Sensor LDR

A continuacidon se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de
cuales declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre

alimentado con el voltaje igual o superior a los 110v.
La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizé6 este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos
elementos son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda
transportadora. La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera
pesado por lo tanto este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido
a que al momento que el sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad
por el tiempo de enviar la sefial para detener el motor, ademas asi nos

aseguramos que el recipiente no se caera con movimientos bruscos.
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Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefia del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento
y el pulsador color rojo enviara una sefial de detencién del sistema ya sea porque

ocurrid un inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de
energia de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero
si este esta apagado nada del sistema funcionara. También se puede utilizar como

paro de emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendra activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la

energia. El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede
decir que es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores,

sensores y pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensor LDR: La funcién de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado
un objeto obstaculice la luz del laser, mientras no haya nada en medio de estos

dos dispositivos la banda transportador seguira moviéndose.

Ademas este tiene a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR es

de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

ELOGO!Sott™
Comfort V8.0
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Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.ll e 12 deben ser contacto normalmente aberto

En esta programacion se coloca como entrada los pulsadores y el LDR, y como

salida el motor de la banda transportadora

Editor de diagramas

RimbdA|Falllths OO0 && | <5 .

¥ detener banda con sensor.ld ‘

detener iniciar
12 1 i1

M1
| |
sensor de movimiento led run

M1 13 @1
|

I 0

Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar 11 e motor debe
iniciar y cunado presionamos I2 el motor debe parar. Ademas el motor debe
detenerse automaticamente cuando haya un obstaculo frente al sensor de

movimiento
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Editor de diagramas

koA |Falli-4+ | EHEL|ODD| Q| 25| e

812 detener banda con sensor.ld |

detener iniciar

12 11 M1
WT 0 ()
Ll il \

W1

0d

il

sensor de movimiento led run

M1 13 Q1
0 WW q
iy L \

<

=
«Amey| @ ® wmpm 1[Gdes
1|12/ 13 M1 Q1

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero

oo0:28:12 L) I,

validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando
la opcién de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado

o colocandole la direccién ip del LOGO siemens

Editor de diagramas

A FElli4s EHELD ODD| @ | 5G| e

=

7% solo hacer mover banda.lid

81 solo hacer mover bandal |

e

O0OD| &S | <% | ke

$2.1d | 53 solo hacer mover banda1 |

&

Interfaz

detener

Interfaz

12 Conectar mediante: Ethernet «|  [NICPCLE de LN inal mbrica 802, 11n Realtek R

I e

Libreta de direcciones

Direcci6n MAC
E0-DC-AD-6D-E2-51

Pasarela
192.168.1.1

Méscara de subred
192.168.1.2 255.255.255.0

M1

K

Cancelar

Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

maodulo didactico.

Se debe conectar con cable banana del conector “Inicio” hacia “I1”, “M1” con “Q1”,
también de conecta desde “Parar” hasta “I2” y por ultimo de conecta desde”S1” hasta

“|3”
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Paso 6. Presionamos en pulsador Inicio en el médulo didactico y la banda transportadora
debe comenzar a girar y detenerse cunado coloquemos un obstaculo frente al sensor de
movimiento o cunado presionemos el pulsador de Parar.
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Pruebas de conocimientos

1) ¢Por cuanto tiempo se detendréd la banda transportadora si hay un

obstéaculo frente al sensor de movimiento?
Estara todo el tiempo asi mientras no quite el obstaculo

2) ¢Qué sucede si labanda transportadora esta detenida por un obstaculo y

presionamos el pulsador de “Inicio”?

No sucede nada, mientras no quite el obstaculo la banda transportadora no me

movera

3) ¢Qué pasa si el conector hembra del sensor de movimiento esta

desconectado y el sistema esta en funcion?

La banda transportadora estara girando todo el tiempo

4) ¢ Qué otro tipo de sensor se puede utilizar para detectar movimiento?
Sensores inductivos, foto eléctricos,etc

5) ¢fue necesaria la adaptacion del circuito con relé para el uso de los LDR?

Si, debido que sin esta adaptacion el LOGO siemens no estaria activando las

entadas del sensor
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8.3.2.4. Guia No. 4

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il

Laboratorio: "Movimiento de banda transportadora con deteccion de objeto y
deteccion de llenado".

Objetivo

e Realizar una programacion con movimiento de banda transportadora, deteccién

de objeto y con llenado a nivel.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el mddulo didactico para hacer

funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.
Introduccién

Como tercer paso se estara realizando el movimiento de la banda transportadora
gue se detenga cunado un objeto obstaculice el laser que va dirigido al LDR del sensor
de proximidad y una vez detenido el motor de llenado expulse liquido al recipiente y lo

llene hasta cierto nivel.
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Marco tedrico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Motor de llenado
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion
Conectores tipo banana

Sensores LDR

A continuacion se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de
cuales declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre

alimentado con el voltaje igual o superior a los 110v.
La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizé este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos
elementos son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda
transportadora. La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera
pesado por lo tanto este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido

a que al momento que el sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad
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por el tiempo de enviar la sefial para detener el motor, ademas asi nos

aseguramos que el recipiente no se caera con movimientos bruscos.

Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefia del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento
y el pulsador color rojo enviara una sefial de detencion del sistema ya sea porque

ocurrid un inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de
energia de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero
si este esta apagado nada del sistema funcionara. También se puede utilizar como

paro de emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendrd activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la

energia. El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede
decir que es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores,

sensores y pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensores LDR: La funcion de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviara al logo siemens 8 cunado
un objeto obstaculice la luz del laser, un sensor LDR es con la funcion de detener
la banda transportadora cunado un objeto pase frente a él y el segundo LDR
funciona para detener el motor de llenado, es decir este detectara cuando el

recipiente este lo suficientemente lleno como para parar..

Ademas estos tienen a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR

es de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
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Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8

. Ve

L OGOISoft:
C omfort V8.0

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia.ll e 12 deben ser contacto normalmente aberto

En esta programacion se coloca como entrada los pulsadores y los LDR, y como

salida el motor de la banda transportadora y el motor de llenado

detenar iniciar
[=] " (%}

1
11
11
sensor da proxi led run
A1 [a] o
I L,rl
il | {2
iniciar
"
Il
||
sensor de nivel =sensor de proxi
L L= oz
| i
I e a— [

sensor de proxi motor de llenado
L=}

O

|

Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar I1 el motor de
la banda transportadora debe iniciar el movimiento y deteniéndose cunado el
sensor de proximidad haya detectado un objeto, a su ver el motor de llenado debe

activarse hasta que el sensor de llenado lo mande a parar.
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Para hacer que el objeto se mueva del lugar debemos mantener presionado el

pulsador de inicio.

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero

validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando

la opcion de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado

o colocandole la direccion ip del LOGO siemens

Editor de diagramas

klnea A FaElTls | BELD 00D & | 25| &5

37+ solo hacer mover banda.ld

81 solo hacer mover bandal ‘

B’

¢ | 8% soo hacer moverbandai |

EL R 00D @& | £ % | me

14

detener | interfaz

Interfaz

12 Conectar mediante: Ethemet

4

Destino

v

NIC PCI-E de LAN inal mbrica 802. 11n Realtek R

Probar

Libreta de direcciones

recdnlP  Mascara de subred Pasarela Direccion MAC
192,168.1.2 255,255.255.0 192,168.1.1 E0-DC-AD-6D-E291
M1
Aceptar Cancelar

Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana:
“Inicio” con “I1” “S2” con “14”

“Parar” con “12” “M2” con “Q4”

“S1” con “I3” ‘M1 con Q17
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2 14 16 I8 Q2 Q4

Paso 6. Se realiza la prueba presionando el pulsador de inicio y colocando un recipiente
en la banda transportadora.
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Pruebas de conocimientos

1) ¢Qué sucede si presionamos el pulsador parar cuando el recipiente se
esté llenando?

Todo el sistema se detendra de inmediato

2) ¢Por qué la banda transportadora no avanza una vez esta lleno el

recipiente?

Debido a la programacion, no especifica que mas hacer una vez este lleno
3) ¢qué sucede si se conectan inversos los sensores?

Podria ocasionar un caos en el sistema de llenado

4) realizar una programacioén propia que lleve a cabo lamisma funcionalidad.
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8.3.2.5. Guia No. 5

UNIVERSIDAD
NACIONAL
AUTONOMA DE
NICARAGUA,
MANAGUA

UNAN - MANAGUA

Facultad de Ciencias e Ingenierias
Departamento de Tecnologia
Ingenieria electronica
Asignatura: Control Automatico Il
Laboratorio: "sistema de llenado automatizado con Logo siemens v8".

Objetivo

e Realizar una programacion que funcione para un sistema de llenado
automatizados de recipientes.

e Utilizar los tipos de conectores hembras en el mdédulo didactico para hacer
funcionar la programacion transferida al LOGO siemens 8.

Introduccién

Se plantea realizar un sistema de llenado automatizado que funcionara
automaticamente, esto se debe lograr con componentes como sensores, motores,
pulsadores entre otros. Todo esto debe hacer que el modulo didactico funcione

automaticamente es decir que el sistema no necesite manipulacion mas que presionar el
pulsador de encendido.
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Marco tedrico

Para el movimiento de la banda transportadora se necesitan los siguientes

elementos:
LOGO siemens 8 230RCE.
Motor de banda transportadora.
Motor de llenado
Pulsadores.
Interruptor switch
Alimentacion
Conectores tipo banana
Sensores LDR

A continuacién se estaba dando un resumen se cada uno de los elementos

utilizados:

LOGO siemens 8 230RCE: este dispositivo es quien se encarga de mantener
funcionando todo el sistema, sus salidas y entradas se activaran dependiendo de cuales
declaremos al momento de programarlo. Este debe estar siempre alimentado con el
voltaje igual o superior a los 110v.

La manera de programarlo es utilizando el programa LOGO! Soft Comfort V8.

Motor de banda transportadora: para realizar el funcionamiento de la banda
transportadora se utilizd este tipo de motor por su fuerza y velocidad, estos elementos
son muy importantes de controlar al momento de hacer mover la banda transportadora.
La fuerza porque cuando el recipiente este con liquido se volvera pesado por lo tanto
este motor es capaz de tolerar mucho peso y velocidad debido a que al momento que el
sensor realice mediciones no puede ser a gran velocidad por el tiempo de enviar la sefial
para detener el motor, ademas asi nos aseguramos que el recipiente no se caera con

movimientos bruscos.
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Puntadores: Estos seran los encargados del inicio o detencion del sistema, con
la sefia del pulsador color verde en sistema da paso al inicio para funcionamiento y el
pulsador color rojo enviara una sefial de detencion del sistema ya sea porque ocurrid un

inconveniente o si ya deseamos que el funcionamiento pare.

Interruptor switch: Este interruptor es el encargado si es sistema tendra energia
0 no, esta colocado en la entrada del sistema para poder controlar el alimento de energia
de todos los elementos, es decir puede haber energia en el enchufe pero si este esta
apagado nada del sistema funcionard. También se puede utilizar como paro de

emergencia en caso que la situacion se haya salido de control

Alimentacién: La alimentacion es quien mantendra activo todo el sistema, sin
esta nada del circuito encenderia porque todo el funcionamiento depende de la energia.
El suministro de este debe der de 110v a 220v AC.

Conectores: tipo banana: con este tipo de conectores es que se llevara a cabo el
programa que se haya descargado en el LOGO siemens v8, también se puede decir que
es el puente entre la conexion de cada elemento como los motores, sensores y

pulsadores con el LOGO siemens v8.

Sensores LDR: La funcion de este se realiza estando en linea recta con el laser,
este apuntando con su luz al LDR. El pulso lo enviaréa al logo siemens 8 cunado un objeto
obstaculice la luz del laser, un sensor LDR es con la funcion de detener la banda
transportadora cunado un objeto pase frente a él y el segundo LDR funciona para detener
el motor de llenado, es decir este detectara cuando el recipiente este lo suficientemente

lleno como para parar..

Ademas estos tienen a su salida un relé, debido que el voltaje de salida del LDR

es de 5v y no es el voltaje suficiente para activar la entrada del LOGO siemens 8
Desarrollo.

Paso 1. Para el inicio de la programacion se empieza abriendo el programa
LOGO! Soft Comfort V8
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“LOGC
% Ve -

SLOGO!Soft
Comfort V8.0

Paso 2. Segudo procedemos colocar las diferentes entradas, salidas y marcas

como refencia

En esta programacién se coloca como entrada los pulsadores y los LDR; Como
salida el motor de la banda transportadora y el motor de llenado. Se procede a realizar
la programacién completa del sistema de llenado automatizado.

Editor de diagramas
Llnea A [ FaWlA4: (88 0 | BERD|(ODD QS| 2k | rtE| SEE

o sistema de Lienado Estetico 2 Idr.lsc % ‘
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Paso 3. Una vez teniendo todo conectado presionamos simular para asegurarnos
gue el programa esté funcionando bien, al momento de presionar I1 el motor de la banda
transportadora debe iniciar el movimiento y deteniéndose cuando el sensor de
proximidad haya detectado un objeto, a su ver el motor de llenado debe activarse hasta
gue el sensor de llenado lo mande a parar y estando lleno el recipiente el motor de la

banda transportadora debe activarse haciendo mover el recipiente.

Editor de diagramas
[z To O3 A = o=l TH -l & L =y ¢ |0 oo | & = = B3 Fm | [T | | 2B .

317 Sistema de Llenado Estetico 2 Idr.lsc |

Paso 4. Procedemos a cargar el archivo al dispositivo LOGO siemens v8 primero
validando es este dispositivo este encendido, luego en el programa presionando la
opcion de test online y seguido comprobando que el dispositivo esté conectado o

colocandole la direccién ip del LOGO siemens

Editor de diagramas
m Ty o Ak b CL
s Al PN+  EEMN ODD &8 25| K
AT salo hacer mover banda.lid X | 3% solo hacer mover bandal ‘ R ODm| e | 25 & | i
Jald ‘ 812 s0lo hacer mover bandal ‘
<A Interfaz H
detener | intertaz
12 Conectar mediante: Ethernet v | NICPCIE de LAN nal mbrica 802, 11n Realtek B
/ Destino

_|

Direccidn IP de desting: . Libreta de direcciones
LOGO! accesible:

Nombre  DirecconIP  Mascara de subred Pasarela Direccion MAC
192.168.1.2 255.255.255.0 192.168.1.1 E0-DC-AD-6D-E2-91
W1

3
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Paso 5. Estando cargado el programa procedemos a la conexion en la parte frontal del

modulo didactico.

Se debe conectar con cable banana:

“Inicio” con “11” “S2” con “14”
“Parar” con “12” “M2” con “Q4”
“S1” con “13” “M1 con Q1”

B 57 Q@

@®O8® OO

POES O

R BB Q 4

Paso 6. Se realiza la prueba presionando el pulsador de inicio y colocando un recipiente
en la banda transportadora, este debe realizar la funcion completa que debe mover el

recipiente una vez esté lleno.
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Pruebas de conocimientos

1) ¢Qué sucede si un recipiente lleno pasa por el sensor de proximidad y
este lo detecta?

El sistema mandara a activar la banda transportadora para que el recipiente sea
movido.

2) ¢El pulsador de paro funciona en todo momento? ¢En qué momento no?
Si, el sistema funciona en todo momento
3) ¢puede cambiar el nivel de llenado del recipiente? ¢Porque?

No. Porgue los sensores estan ajustados a un nivel exacto- 0 a menos que el

sensor sea movido

4) Realizar programacion en tipo KOP.

detenar iniciar led run

] il 1
11 | { }
Il [ \
led run
=]
i
led run sanzor de proxi motor
ol 1] o2
|| I ‘
[l | L
led full
X
i
sensor de nivel sensor de proxi led full

" n @
|
|

| i ()

led full
)
Il
I

lad run sanzor de proxi led full motor de llenado
ol ] (%)

|| | Il
1l 1] i ()
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IX. Conclusion.

Durante las investigaciones realizadas a docentes y estudiantes a través de
entrevistas y encuestas se logré conseguir los datos necesarios para comparar, evaluar
y analizar las situaciones que se viven a diario en el ambito de practicas didacticas para
reforzar los conocimientos a los estudiantes de la carrera de ingenieria electronica en los
laboratorios de ella misma de RURD UNAN-Managua. Concluyendo en si que existe la
necesidad de realizar las clases més tedrico-practico y asi afinar ain més la ensefianza
a los estudiantes y despertar habilidades en ellos ain mas para tener un mayor enfoque

hacia la automatizaciéon industrial.

Se disefié un médulo didactico con el propdsito de ejercitar mas la practica y
fortalecer el enfoque en la practica de programas que permitan familiarizar, relacionar y
enfocarse hacia la programacion en controladores l6gicos programables PLC, a través
de sus diferentes lenguajes de programacion permitiendo que el estudiante manipule el

dispositivo con mas confianza y proponga mejores ideas de disefio.

En fin, con el propdsito de tener una mayor capacidad de manejo al modulo
didactico disefiado, se han creado dos manuales de uso para esta una para estudiantes
en la cual ellos podran interactuar durante la clase la cual cuenta con una serie de
preguntas que permiten usar la l6gica del proceso del sistema automatizado. Y la otra
guia ha sido disefiada para que los docentes como tal tengan claro desde y hasta donde
puede manipularse la médulo didactico, los cuales como profesionales en la materia
pueden hacer modificaciones al sistema por su légica y experiencia en uso de estos
dispositivos.

En conclusioén, el sistema de llenado automatizado ha sido todo un éxito durante
el proceso de fabricacion del disefio y manuales de uso, cuyos componentes fueron
conseguidos con dificultad. No obstante, se considera que este puede hacerse de
diferentes maneras de acuerdo a lineas de investigacion en el perfil de automatizacion

los cuales pueden ser ejecutables en procesos industriales.
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X. Recomendaciones.

Las recomendaciones propuestas a los encargados de la carrera de Ingenieria

Electrénica son:

Impulsar ferias que permitan a los estudiantes desarrollar sus habilidades

relacionadas al uso del Logo Siemens 8.

Ampliar las guias propuestas a través de ejercicios nuevos, adaptandose a los

conocimientos de los docentes a fin de que estos sean actualizados periodicamente.

Asi mismo, las recomendaciones para el uso del moédulo didactico de llenado
automatizado de bebidas con Logo Siemens 8 son:

Brindar informacion completa de las guias de uso en el sistema de llenado
automatizado antes de iniciar a manipular cada uno de sus componentes. Ya que estos
son componentes de alto costo iniciando desde el LOGO Siemens 8 el cual es el mas

importante al momento de la ejecucion del programa en el sistema.

Realizar encuentros de manera que los estudiantes de cada grupo de control
automatico Il, manipulen el sistema de llenado de manera que se comprenda la légica
de programacion y disefio del médulo didactico tal manera que todos conozcan de

manera real y didactica el funcionamiento de esta.

Analizar el tipo de liquido a utilizar en el sistema de llenado, tomando en cuenta
gue los sensores usados toman como parametros de referencia, colores oscuros para
mayor precision en el llenado, lo cual permite obtener de manera completa cada uno de
los procesos, evitando el derrame del liquido que podria producir un accidente peligroso

para los usuarios.

Evitar adquirir componentes de bajo costo como sustitutos, considerando que
podran realizar la misma tarea, pero su periodo de trabajo y tiempo pueden ser a penas

una pequefa parte del que tienen los componentes propuestos.

Cuidar adecuadamente los componentes que presenten mayor costo ya que estos
sirven de manera did4ctica a otros estudiantes que en un futuro entraran al mundo de la

automatizacion.
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XIl. Anexos.
Anexo 1: Entrevista

Somos estudiantes de la carrera de ingenieria electronica de la universidad
autonoma de Nicaragua UNAN-MANAGUA, actualmente estamos realizando un
proyecto para la clase de investigacion aplicada. Por tanto, solicitamos su apoyo para
realizar la siguiente entrevista, con el objetivo de obtener informacién el uso de sistemas
de LOGO siemens 8 implementados en los laboratorios de ingenieria electronica de la
UNAN-Managua.

Entrevista a los docentes encargados del uso de LOGO siemens 8.
1. Nombres:
Msc. Alvaro Segovia.

Cargo: Docente de la asignatura control automético 1y Il, Ingenieria Electronica UNAN-
Managua. Plan 13. lll y IV afio de la carrera.

Msc. Elim Campos.

Cargo: Director del departamento de tecnologia. Facultad de ciencias e ingenierias
UNAN-Managua.

2. Entrevistadores:
Nombres:

Br. Junior Alexander Bravo
Br. William Josué Blanddn

Estudiantes de Ing. electronica V afo.
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3. Desarrollo de la entrevista.

Objetivos: Obtener informacion sobre el uso de LOGO siemens 8 en los

laboratorios de electronica en la UNAN-Managua.

Preguntas:

1. ¢ Implementan controladores logicos programable o PLC (LOGO siemens) en
los laboratorios de electrénica?

2. ¢Qué tipo de practicas se imparte en los laboratorios de electronica con LOGO

siemens 8?
3. ¢ Con que materiales cuentan para ser la interaccion con LOGO?

4. ¢Qué le parece la elaboracion de moédulo didacticos para el propésito de una mejor

ensefianza para los estudiantes con LOGO!?

5. ¢ Es correcto realizar un médulo didactico para un proceso automatizado de llenado
de tanque con LOGO?

6. ¢, Es necesario crear una guia al realizar nuestro proyecto? ¢ Por qué?
7. ¢ Qué le parece el uso de LOGO para la educacion profesional de los estudiantes?

Anexo 2: Encuesta a estudiantes de cuarto afio de Ingenieria Electrénica
UNAN-Managua.

Basados en la importancia de incorporar el uso de los controladores logicos
programables (PLC’s), a la carrera de ingenieria electronica de la universidad. Les
solicitamos colaborar con unos datos importantes los cuales definiran el si uso o no en

las préacticas de laboratorio para los estudiantes con estos dispositivos.
1) ¢Qué idea o perspectiva tienes acerca del LOGO! Siemens 8?

A. Es muy didactico
B. Es util en el campo de Industria

Cc. Desconozco ese dispositivo
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2) ¢Qué categoria describe mejor la ensefianza con LOGO! En los

laboratorios?

A. Es muy teodrica

w

No desarrolla habilidades préacticas.

C. Aun no se aplica con esos dispositivos.
3) ¢,Como es tu experiencia en el uso de LOGO?

A. Domino la programacion

W

Nunca he usado ese dispositivo.

C. Tengo conocimiento basico del dispositivo.
4) ¢ Estas interesado en recibir clases tedrico-préacticas de LOGO?

A. Si
No
C. No sé.

W

5) ¢Qué tipo de programacion conoces de LOGO! Siemens V8?

A. KOP

Escalera

w

C. Ninguna

6) ¢Coémo imaginas en un futuro el desarrollo del uso de LOGO en los

laboratorios de la UNAN-Managua?

A. Los laboratorios con méas equipos PLC
B. Falta de equipos Programables.

C. Estudiantes con dominio avanzado en la programaciéon del PLC

7) ¢ Consideras necesario disefiar un modulo didactico de llenado para tener

algo practico en los laboratorios?

A. Seria importante
B. Es necesario

C. Otros prototipos
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Anexo 2: Resultados de la encuesta

Segun resultados de esta encuesta realizada a los estudiantes de cuarto afio de
la carrera ingenieria electronica de los turnos matutino y nocturno. Los cuales de manera
positiva han sido breves en decir la necesidad de usar en la practica los dispositivos de
control automético de manera fisica. Por otra parte, manifiestan que es importante el uso
de médulo didacticos con fines didacticos para aplicar los PLC’s en estos disefios y

utilizar la programacion de estos.

Anexo 3: imagenes de la médulo didéactico.

'Ecuesta realizada a estudiantes de 4to afio de la carrera de ingenieria electronica
# Estoy de Acuerdo con el proyecto  |Me interesa|Sin decision |Total de Encuestados

[Estudiantes 90% 90% 10% 100
|

{ Encuesta a estudiantes

|
|

|
| /
|

/

A,

ESTOY DE A&RDO CON EL ME IN i ERESA SIN mSION TOTAL DE ENCUESTADOS
PROYECTO

A continuacién, se mostrara imagenes del médulo didactico para un sistema de
llenado automatizado para el uso educativo con los estudiantes de la carrera de
ingenieria electronica de la UNAN-Managua
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Anexo 4. Presupuesto

A continuacion se presenta el presupuesto del disefio elaborado, en este se
abrevian algunos gastos como es la parte de componentes electrénicos que abarca la
parte de los circuitos que utilizan los sensores, ademas en la parte de otros estan material

como silicon, sellador, etc.

Descripcion Cant Unidad Precio unit Sub-tota
transformador 1 unidad 120 120
Motor microonda 1 unidad 200 200
Motor de parabrisas | 1 unidad 140 140
Tanque de agua 1 unidad 120 120
pulsador 2 unidad 70 140
Conectores hembra | 22 unidad 12 264
Papel fomi 8 unidad 9 71
otros |- unidad | ------ 80
spray 1 unidad 1 120
Componentes | - unidad | ----- 440
electronicos
madera 13 metro 20 260
cable 8 metro 10 80

Total C$ 2035

Fuente: propia
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Imagen frontal del modulo didactico

Fuente: Propia

Imagen lateral

Fuente: Propia
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Imagen de botones de Stop, Stard y paro de emergencia.

Fuente: Propia

Imagen de circuitos internos

fuente: propia
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