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INTRODUCCION

El proceso de automatizacién de la maquina plaatpach este proyecto surge debido a
la importancia que ha tomado la incorporacion deamismos eléctricos, neumaticos y
de mas herramientas que sean manipuladas en atpositivo.

El desarrollo, implementacion y formacion de la oiag se hace con base al
conocimiento adquirido durante el seminario, tamisié podria hablar del gran impacto
gue puede causar en las personas que trabajan reed&@ y los que no, nuestro

proyecto gestiona la automatizacién de un proceso an la actualidad cuenta con
ayuda manual en el desarrollo de producto finglezto caliente, se pretende que no
solo sea un dispensador, sino que genere el pwdugartir de la combinacién de los

diferentes elementos que los componen, para loiangste trabajo pretende presentar
las bases técnicas necesarias para el cumplindehtibjetivo general planteado.

Se expondrd un modulo totalmente automatico erual se muestra el proceso de
elaboracion del perro caliente mediante mecanigmeosnaticos los cuales emulan el
proceso fisico en la fabricacion, las limitacioneslcances lo sitian dentro de la
viabilidad a los ponentes del proyecto. Ademasltteexiste la teoria necesaria para
su realizacién; se pueden encontrar las herransientiizadas en el disefio de la
maquina como lo son las medidas y el softwarezatib en su modelamiento.

También podra hallar lo relacionado a los matesialélizados con sus respectivas
caracteristicas adjuntas.
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1- ANTECEDENTES

Al hacer un estudio en el mercado de los perroertak, se encontrd6 que en la
actualidad no existen maquinas que realicen elcgsm de elaboracion

automaticamente, en el mercado se ofrecen maggiraexhiben el producto a la vista
de los consumidores.

Citamos ejemplos que hacen referencia a maquiispensadoras una de ellas es la
GOLD METAL PRODUCTS CO.(www.gmpopcorn.cQma cual ofrece maquinas de
este tipo, otra de ellas se halla en la pagina wancessionstands.comue presentan
al consumidor maquinas como la hot dog steamersjdhalmacena salchichas y pan
gue seran utilizadas para la preparacion del piente, ademas de ello mantiene las
salchichas calientes para su futura utilizacion.

Otra méquina para perros calientes es la hot doghaedising modelo 174CBA,
ubicada en la segunda pagina Web citada, esta neaqguésenta dos secciones. La
primera de ellas almacena las salchichas y lasiementalientes en un horno parecido
al de los pollos asados (girando), la segunda pértacena perros calientes preparados,
en esta también se mantiene caliente el producto.
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2- DESCRIPCION Y FORMULACION DEL
PROBLEMA

2.1- DESCRIPCION

El proyecto va enfocado a automatizar una maggm@ mediante mdltiples procesos
elabore un perro caliente. Tendra enfoque neaméatensorico para el proceso de la
distribucion ingredientes.

La maquina integra modelos en sus tolvas dispemssadpe miden con exactitud la

porcién de los alimentos utilizados para la elatioradel producto final, permitiendo
con esto economizar los recursos y dar mayor agileh el proceso de elaboracion.

2.2- FORMULACION

¢Como automatizar una maquina dispensadorped®s calientes?
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3- JUSTIFICACION

Este trabajo lo elaboramos con el fin de implemegtaesarrollar una maquina de
automatizacion para la elaboracién del perro cadida cual brindaria al consumidor un
nuevo sistema para adquirir en el mercado el ptodten mayor calidad y a su gusto

La maquina brindaria una mayor eficiencia en lalpeoion ya que esta elaboraria una
mayor cantidad de unidades que las que realizadgarsona en determinado tiempo,
por otro lado tendriamos un ahorro de ingredient@sjue gracias a los sensores, tolvas
cilindros, implementadas con un sistema de sucgiéorporan la cantidad precisa
evitando asi excesos y desperdicios.

Ademas un valor agregado para el consumidor y mipcador es la higiene y calidad
gue presentaria el producto ya que no existiriguma manipulacion de una persona en
el proceso de elaboracién y no se encontrarianeambiente abierto lo cual genera un
mayor riesgo de contaminacion.

Por lo anteriormente enunciado podremos asegueelkproyecto brindara una mayor
satisfaccion del mercado y del consumidor.
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4- OBJETIVOS DE LA INVESTIGACION

4.1- OBJETIVO GENERAL

>

Automatizar el proceso de una maquina en la prodoae perros calientes.

4.2- OBJETIVOS ESPECIFICOS:

>

>

Optimizar el proceso mediante el uso de un cotdgito programable
Seleccionar los tipos de sensores 6ptimos paweat@aga del proceso

Implementar el tipo de control electrénico@delo en la automatizacion de
la maquina.

Examinar cada uno de los dispositivos mec&niceumaticos y
electrénicos a utilizar.
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5- ALCANCES Y LIMITACIONES
DEL PROYECTO

5.1- ALCANCES

Este proyecto se desarrollara en el campo deroldupcion de perros calientes pues
afecta el segmento del mercado relacionado carolagdas rapidas en especial a lo que
se refiere al perro caliente.

Ademas influye en la aplicacion de tecnologia erproteso realizado manualmente,
este se ocupara de desarrollar labores reemplazandoa o varias personas que
participan en la actualidad en el desarrollo detlpcto.

Todo enmarcado y basado en que su existencia peadyrtendrqd alcance en el

desarrollo del producto mientras que nuestra mags@a refaccionada modificada o
reemplazada en su totalidad por un proyecto fujusmeste encaminado a evolucionar o
generar cambios en la implantacion y funcionamieeinuestro.

Como alcance del mismo podemos mencionar su ircusin el campo laboral de
quienes hoy en dia participan del desarrollo deplogesos de produccion del perro
caliente, puesto que este trabajo se desarralia ti¢ manera formal e informal.

5.2- LIMITACIONES
Una de las principales limitaciones que presentrfaoyecto, es la introduccion de la
maquina al segmento de las comidas rapidas, yaseuiebera ubicar en puntos de

consumo masivo de comidas rapidas como cines maogudiversion, lo cual genera un
alto costo publicitario, para poder lograr un resmmiento y un status en el mercado.

10
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6- MARCO TEORICO
6.1- AUTOMATIZACION

El alcance de la automatizacion va mas alla gsérple mecanizacion de los procesos
ya que ésta provee a operadores humanos mecansreosasistirlos en los esfuerzos
fisicos del trabajo, la automatizacion reduce aanpdinte la necesidad sensorial y
mental del humano. La automatizacion como una mlisai de la ingenieria es mas

amplia que un mero sistema de control, abarcastauimentacion industrial, que incluye

los sensores y transmisores de campo, los sistéenasntrol y supervision, los sistema
de transmision y recoleccién de datos y las apboes de software en tiempo real para
supervisar y controlar las operaciones de plantaseesos industriales.

6.2- TIPOS DE AUTOMATIZACION
6.2.1- NEUMATICA

La neumatica es la tecnologia que emplea el aimpdmido como modo de
transmision de la energia necesaria para moveesy fiancionar mecanismos. El aire es
un material eldstico y por tanto, al aplicarle dnarza, se comprime, mantiene esta
compresion y devolvera la energia acumulada cused® permita expandirse

6.2.2- ELECTRONEUMATICA

En electro neumatica, la energia eléctrica sulystiau la energia neumatica como el
elemento natural para la generacion y transmis®rlad sefiales de control que se
ubican en los sistemas de mando.

Los elementos nuevos o diferentes que entran go jestan constituidos basicamente
para la manipulacién y acondicionamiento de lasalesfide voltaje y corriente que
deberan de ser transmitidas a dispositivos de csac®n de energia eléctrica a energia
neumatica para lograr la activacion de los actuegloeumaticos.

6.3- DISPOSITIVOS

6.3.1 SENSORES

Los sensores son un componente crucial en cualoudigquina o proceso industrial. Los
sensores entregan informacion sobre la maquina wandbiente en el cual esta
interactuando, al computador (cerebro) de la maquthprograma computacional de la

maquina decide que hacer basandose en esa informaein sus propias instrucciones
de tareas de alto nivel.

11
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6.3.2- INFRARROJOS:

Descripcion: El sensor es un dispositivo de reflexién poranfsjos con medidor de
distancia proporcional al &ngulo de recepcion @ e luz que incide en un sensor
lineal integrado, dependiendo del modelo utilizddsalida puede ser analdgica, digital
0 booleana.

6.4- DETECTORES Y CAPTADORES
Como las personas necesitan de los sentidos paeri@ipdo que ocurre en su entorno,

los sistemas automatizados precisan de los tratgdsgara adquirir informacion de
La variacion de ciertas magnitudes fisicas de¢siat

6.5- TRANSDUCTORES:

Suministran ufia sefial binaria claramente diferelosialos finales de carrera son
transductores de este tipo.

Transductores numeéricos: Transmiten valores nuomgmen forma de combinaciones
binarias. Los encoders son transductores de pste ti

Transductores analdgicos: Suministran una sefidinc@n que es fiel reflejo de la
variacion de la magnitud fisica medida.

Algunos de los transductores mas utilizados somalFde carrera, fotocélulas,
pulsadores, encoders, etc.

6.6- ACCIONADORES Y PREACCIONADORES

El accionador es el elemento final de control guerespuesta a la sefial de mando que
recibe, actla sobre la variable o elemento finepdeeso.

Un accionador transforma la energia de salida dnaatismo en otra util para el
entorno industrial de trabajo.

Los accionadores pueden ser clasificados en @éstmeumaticos e hidraulicos.
Los accionadores mas utilizados en la industria §dindros, motores de corriente
alterna, motores de corriente continua, etc.

Los accionadores son gobernados por la parte ddanam embargo, pueden estar bajo
el control directo de la misma o bien requerir algéeaccionamiento para amplificar la
sefial de mando. Esta preamplificacion se traduceestablecer o interrumpir la
circulacion de energia desde la fuente al accimmad

12
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Los preaccionadores disponen de parte de mando cowmkeol que se encarga de
conmutar la conexion eléctrica, hidraulica o neliraagntre los cables o conductores
del circuito de potencia.

6.7- TOLVA: caja en forma de pirdmide o de cono invertiddig@a por abajo, dentro
de la cual se adicionan los ingredientes, paradpgpacion del perro caliente con el fin
de facilitar su descarga en el producto final.

6.8- COMPRESOR:

Maquina que disminuye el volumen de una determiratdidad de aire y aumenta su
presién por procedimientos mecéanicos. El aire com@o posee una gran energia
potencial, el control de esta fuerza expansiva gnopna la fuerza motriz de los
cilindros neumaticos a utilizar en el proceso.

6.9- CILINDRO NEUMATICO :
Son componentes que mediante el uso del aire comdari generan un movimiento
rectilineo de avance y retroceso de un mecanismo.

6.10- ELECTROVALVULA:
Dispositivo electro-mecanico, utilizado para colatr@l flujo de un gas o liquido.

6.11- PLC:
Es un equipo electrénico programable que permitae¢nar una secuencia de ordenes
(programa) en su interior y ejecutarlo de forméiedacon el fin de realizar una tarea.

Aunque se podria pensar que es el equivalenteoademador, existen diferencias entre
ambos. El PLC esti disefiado para trabajar en atebiendustriales, ejecutar su
programa de forma indefinida y es menos propensfallas que un ordenador
convencional. Ademas, su programacion esta mastada al ambito industrial, incluso
existen lenguajes que "simulan” el comportamiemtoeduipo con el de un sistema de
relés y temporizadores (sobre todo en la gamadeaRlC's y aplicaciones que derivan
de cuadros eléctricos).

13
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7- DESARROLLO DEL PROYECTO:

7.1- TABLERO ELECTRONICO

Il PAPAS
Bl sAsADE TOMATE

o SALSA ROSADA

CANCELAR ENTER

(FIGURA 1)

El disefio inicial posee un panel de conftoln cinco funciones basicas ofrecidas
al consumidor.

Si el usuario no gusta de alguno de eliiebera oprimir la tecla cancelar del
tablero, Ejemplo, si un consumidor desea etopealiente con papas debe oprimir
la tecla PAPAS y a continuacion la teclaTER, si lo desea completo oprime
todas los ingredientes y ENTER.

Se eliminaron los botones, salchicha y paesfmu que un perro caliente base, esta
compuesto por estos dos elementos.

7.2- PROCESO:

Luego de que el usuario elige como deseaprebucto, inicia el proceso de
elaboracion en la primera tolva donde sdahal pan con su caja respectiva, este
cae sobre una banda transportadora que #évaroducto. En seguida se halla la
tolva de las salchichas que mediante movitogenneumaticos deja caer la
salchicha al centro del pan, luego encontrasenel dispensador de papas. Y
finalmente las salsas respectivas. “si el mgualige algun ingrediente que no
desea, la maquina evadira el proceso deirggediente”.

14
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7.3- DESCRIPCION DEL PROCESO

[) Project Edit View Insert Program Online Extras Window Help

D&M i B

Operand ‘ Symbol ‘ Conrent ‘
&a0.0 handal banda transportadora alwacensmiento '
@on.t handa? banda transportadora proceso

@00,z cilindrol cilindro sin vastago

@ro0.3 cilindro? cilindro dispensador salchicha
@roo.4 cilindrod cilindro dispensador de papas
@ro0.s cilindrod cilindro dispensador de salsa tomate
@ron.6 cilindroS cilindro dispensador de mostaza
EID.D pulsadorl pulsador salsa de tomate

EID.l pulsador?  pulsador mostaza

EID.Z pulsadord pulsador papas

EID.S Enter Enter

EID.Q sensorl sensor de inicio

EID.S sensord senzsor dispensador salchicha

EID.S SEnsor3 sensor dispensador de papas

EID.T sensord sensor dispensador de salsa tomate
EII.D SEN30LS sensor dispensador de mostaza
mIl.l Sensorh sensor final

%Pl progl programs salsa de tomate

%PZ proge programa mostaza

%PS progl programa papas

%Tl templ tewporizador dispensador salchicha
%TZ templ tewporizador dispensador de papas
%TS tempd tewporizador dispensador salsa tomat
%TQ tempd temporizador dispensador de mostaza

Edwin Vanegas, Carlos Vera, Liliana Quintero

Automation Studio (FIGURA

15



Carlos vera, Edwin Vanegas y Liliana Quintero
Ingenieelactronica automatizacibn maquina perros calientes

7.4- PLANO NEUMATICO

=

dispensador mostaz:

?

Al A R

dispensador salsa tomate

dispensador de papas

= [
R

dispensador de salchicha
cilindro sin vastago
| W [ [ v2 ?I
T T T T
47 ? |

Edwin Vanegas, Carlos Vera, Liliana Quintero

Automation Studio (7.4.1 FIGURA
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7.5-ENTRADAS PLC

NOD

SENI

TINI

SLNI

CLNI

LENI

OLNI

GNI

S6

7.6-
PLC

SALIDAS
8N

\DDDFDDDD

$5

LNI

S4

)Ll

9NI

FESTO CPX INPUT

SNI

s2

NI

€NI

O

ENTER| $1
f

NI

P3

NI

I
P2
;

ONI

P1

121L-1

r1No E 2 b
€1no

L
it e, mumqmm%
—{ L

1-10C1

V2

;

Vi

Attt Sokito (7765145 :

LLNO L@
oLNo @

INOD

BANDA2

BANDA1

FESTO CPX OUTPUT




Carlos vera, Edwin Vanegas y Liliana Quintero

Ingenieelactronica automatizacibn maquina perros calientes

STEP inicio

THEN RESET bandal
RESET banda2
RESET cilindrol
RESET cilindro2
RESET cilindro3
RESET cilindro4
RESET cilindro5
RESET P1
RESET P2
RESET P3
8.1-JMPTO O

STEP O

IF pulsadorl
THEN SET P1

IF pulsador2
THEN SET P2

IF pulsador3
THEN SET P3

IF cancelar
THEN JMP TO inicio
IF enter
THEN SET bandal
SET banda2
JMP TO 1

IF sensorl
THEN SET cilindrol
RESET bandal
JMP TO 2

STEP 2

IF sensor2
THEN RESET banda2
RESET cilindrol
SET cilindro2
SET T1
WITH 3s
JMP TO 3

IF N T1
THEN RESET cilindro2

8- PROGRAMACION

‘banda transportadimacenamiento
'banda transportagroceso

‘cilindro siastago

‘cilindro gensador salchicha
‘cilindro despsador de papas
‘cilindro gensador de salsa tomate
‘cilindro gensador de mostaza
'‘progresabsa de tomate
'programastaza

'progrgpapas

'pulsadalsa de tomate
‘programasaale tomate
'‘pulsadwstaza
'‘programa raeat
'‘pulsagapas
‘programagmap
'‘pulsadancelar

‘enter
'banda transpor@dlimacenamiento
'‘bandagpantadora proceso

ns@ de inicio
‘cilindro sudstago
'‘bamdagportadora almacenamiento

'serdispensador salchicha
'‘banda trarigplora proceso
‘cilirdsin vastago
‘cilirmldispensador salchicha
migorized dispensador salchicha

'temporizador dispensador salchicha
‘cilindro digpeador salchicha

18
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SET banda2
JMP TO 4

IF P3
AND sensor3
THEN RESET banda?2
JMP TO 5

OTHRW JMP TO 5

STEP 5

IF P1
AND sensor4
THEN RESET banda2
JMP TO 6

OTHRW JMP TO 6

STEP 6

IF P2
AND sensorb5
THEN RESET anda?2
JMPTO 7

OTHRW JMP TO 7

STEP 7

IF Sensor6
THEN RESET banda2
JMP TO inicio

8.2- PROGRAMA 1

STEP O

IF sensor4
THEN RESET banda2
SET cilindro4
SET T3
WITH 3s
JMPTO 1

STEP 1

IF N T3
THEN SET banda2
RESET cilindro4
JMPTO O

'mmtrdnsportadora proceso

'prograpepas
'serdigpensador de papas
'banda trartagora proceso

'‘prograsadsa de tomate
'smrdispensador de salsa tomate
'‘banda trartagora proceso

dgrama mostaza
sendispensador de mostaza
'banda fpartsidora proceso

'serisw@l
'‘banda partadora proceso

'sensor dispensador de salsa tomate
'‘banda partadora proceso
‘cilinddispensador de salsa tomate
migorizador dispensador salsa tomate

'tearzador dispensador salsa tomate
'‘banmdagportadora proceso
edro dispensador de salsa tomate

19



8.3- PROGRAMA 2
STEPO

IF

THEN RESET
SET

SET

WITH

JMPTO 1

STEP 1

IF

THEN SET
RESET
JMP TO O

8.4- PROGRAMA 3

STEPO

IF

THEN RESET
SET

SET

WITH

JMP TO 1

STEP 1

IF

THEN SET
RESET
JMP TO O

Carlos vera, Edwin Vanegas y Liliana Quintero
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sensorb

banda2

cilindro5
T4
3s

N T4
banda2
cilindro5

sensor3
banda2
cilindro3
T2
3s

N T2
banda?2
cilindro3

'sensopelisador de mostaza
'‘banda trartsplora proceso
‘cilindro dispensa de mostaza
'temporizad@pegnsador de mostaza

'temporizadorpbnsador de mostaza
'‘banda fpanmdora proceso
‘ctliro dispensador de mostaza

'serdispensador de papas
'‘banda rartadora proceso
‘ciiro dispensador de papas
‘feonizador dispensador de papas

'temporizadormiasador de papas
'‘bandasportadora proceso
‘ctliro dispensador de papas

Edwin Vanegas, Carlos Vera, Liliana quintero

Automation Stud
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9- DIAGRAMA DE FLUJO
PROCESO MAQUINA DISPENSADORA
DE PERROS CALIENTES

PAN TRANSPORTADO POR LA BANDA
DE ALMACENAMIENTO

l

ACTIVA CILINDRO SIN BASTARGO

!

INCORPORA EL PAN A BANDA DE
PROCESO HASTA TOLVA DE LA
SALCHICHA

A

INCORPORA LA SALCHICHA AL PAN

l

anegas y Liliana Quintero
n maquina perros calientes

TRANSPORTA
EL PAN SE OMITIRA
HASTA

DISPENSADO PROCES(

INCORPORAN PAPAS AL

PERRO

INCORPORAN
SALSAS AL
PERRO

SE
OMITIRA
PROCESO

|

SE INCORPORAN SALSAS

v
[ ENTREGA EL PERRO SEGUN 1
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Edwin Vanegas, Carlos Vera, Liliana Quintero

Automation Studio 9- (FIGURA 6
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9.2- DIAGRAMA DE DIAGRAMA DE BLOQUES:

A

TECLADO «—| HUMANO — MAQUINA VISUALIZACION
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A 4
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A4 DISPENSADORES v
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DE SALCHICHA TOMATE DE

b

Ji

: MOSTAZA

Edwin Vanegas, Carlos Vera, Liliana Quintero

Automation Studio (9.2.1 FIGURA
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10-VARIABLES

VARIABLES INDEPENDIENTES VARIABLES
DEPENDIENTES
Suciedad Enfermedad a los consumidores
Humedad Oxido
Calor Desgaste y dilatacion en las piezas
Movimiento Desgaste
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11-CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES:

12-PRESUPUESTO

DESCRIPCION PRECIO IVA
plc marca festo tip cpx $ 6.569.800 16%
Cilindro neumético de doble efecto 35mm * 25mm $ 235.600 16%
Electrovalvula marca MAC 5/2- 24vdc- 1/8 npt $110.900 16%
Sensor fotoeléctrico con sistema réflex 24-240vac-dc salida por
rele. $ 281.500 16%
TOTAL $ 7.197.800
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14-ANEXOS

(14.1 Figura 8) (14.2 figura 9)

ESES

(14.3 figura 10) (14.4 figura 11)
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