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Resumen

Hoy en dia los métodos tradicionales de crianza de aves representan una gran
desventaja dentro de la produccion avicola, ya que en ellos existe un elevado
desperdicio de alimento, asi como también que se requiere de constante mano de
obra, lo cual incrementa el costo de produccion y afecta al crecimiento de una
empresa. Es asi que con la implementacion de un sistema automatico de crianza con
el cual se realiza una dosificacion adecuada de alimento sin la permanente utilizacion
de mano de obra, y que ademas se controla y monitora los procesos en tiempo real,
se logra optimizar recursos y de esta manera mejorar la produccion. Aprovechando
la tecnologia del PLC LogoV8! de Siemens, el cual cuenta con un servidor web
incorporado, se cred un programa con cual se ejecuta los distintos procedimientos
del sistema, asi como también una interfaz web HMI, en la cual se controla y
monitorea los distintos valores de forma grafica. Con la utilizacion del método de
investigacion hermenéutico, el cual se basa en el estudio de la comprension y de la
interpretacion de textos, se determind que en este sistema se utilizaria sensores de
tipo inductivos, fotoeléctricos y de nivel de agua, asi como también actuadores como
contactores los cuales activan y desactivan el funcionamiento de los motores
empleados. De esta manera la planta ejecuta sus procesos de forma eficiente ya que
se acopla de manera fisica a los diferentes niveles de crecimiento de las aves en
producciodn, y trabaja de una forma organizada y precisa, lo cual garantiza la
durabilidad del sistema. La interfaz web desarrollada, se acopla a los diferentes
dispositivos moviles, con una fluida comunicacion para el control y monitoreo en
tiempo real, lo cual convierte a este sistema en una herramienta fundamental para la

industria de la produccién avicola.

Palabras claves: Servidor web, Logo! V8, Control y monitoreo, Industria Avicola.
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Abstract

Currently, the traditional methods of poultry breeding represent a great disadvantage
in poultry production, since there is a high waste of feed, as well as the need for
constant labor, which increases the cost of production and affects the growth of a
company. Thus, with the implementation of an automatic breeding system with
which an adequate dosage of feed is carried out without the permanent use of labor,
and which also controls and monitors the processes in real time, it is possible to
optimize resources and thus improve production. Taking advantage of the Siemens
LogoV8! PLC technology, which has a built-in web server, a program was created
with which the different procedures of the system are executed, as well as an HMI
web interface, in which the different values are controlled and monitored
graphically. By means of the hermeneutic research method, which is based on the
study of the understanding and interpretation of texts, it was determined that this
system would use inductive, photoelectric and water level sensors, as well as
actuators such as contactors which activate and deactivate the operation of the
motors used. The plant executes its processes efficiently because it physically adapts
to the various levels of growth of the production birds and works in an organized and
precise manner, ensuring the system's durability. The developed web is coupled to
different mobile devices, with a fluid communication for control and monitoring in
real time, which makes this system a fundamental tool for the poultry production

industry.

Keywords: Web server, Logo! V8, Control and monitoring, Poultry Industry.
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Problema

En la actualidad la produccion de pollos es una alternativa para ayudar en la
economia familiar. Siendo uno de los principales problemas de los productores
avicolas, la inadecuada dosificacion de alimentos y su desperdicio, dado que hoy en
dia los costos de alimento son de 60% a un 70% del costo total de produccion y cada
punto de conversion puede tener un impacto considerado en la supervivencia de una
empresa (Nilipour A. , 2010).

El desconocimiento e inadecuada técnica sobre la crianza de pollos lleva a la
gran mayoria de los avicultores al fracaso, sobre todo en la parte alimenticia,
provocando un desbalance en los alimentos (sobrealimentacion o subalimentacion),
ya sea por el uso de métodos manuales los cuales causan mucha tension en los pollos
y la falta de equipos automatizados, disminuyendo de esta forma los beneficios del
avicultor. La clave es como alimentar los pollos inteligentemente con el menor costo
posible (Nilipour D. A., 2010).

En la produccion avicola, donde la alimentacion es uno de los pilares
principales, encontrar sistemas adecuados para las que garanticen el maximo
beneficio del consumo de alimentos de las aves de corral es un desafio diario, Por
otro lado, contintian con buenos resultados el uso de comederos automaticos de plato
y bebederos cerrados. Se estima que los comederos de plato ahorran hasta 1 a 2
gramos de alimento por ave al dia, lo que mejora la circulacion del alimento y
elimina el desperdicio (Nilipour D. A., 2010).

En la ciudad de Zamora, no se cuenta con sistemas automaticos para la
crianza de aves de corral, es por ello que es necesario implementar este tipo de
sistemas y de esta manera optimizar recursos tanto en la mano de obra, asi como
también en evitar el desperdicio de los alimentos, aprovechando el uso de la
tecnologia y las comunicaciones para los nuevos sistemas de crianza en la avicultura.

Ecuador produce toda la carne de pollo y huevos de mesa que come su gente.
En 2020, Ecuador crio 263 millones de pollos de engorde y produjo 496.000
toneladas de pollo, lo que significa que el ecuatoriano promedio consume 28 kg de
pollo al afio (CONAVE, 2022).

Ante esta problemadtica, como parte fundamental del avance tecnolégico que
contribuye al establecimiento de la avicultura en nuestra ciudad, se propone

implantar un sistema automatico de alimentacion avicola el cual es controlado y



20

monitoreado en tiempo real, teniendo un correcto manejo del proceso de dosificacion
y el reabastecimiento de alimentos, desde el punto de vista de la produccion basada

en la comunicacion a través del internet.
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Tema

“IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA AUTOMATICO PARA EL CONTROL
Y MONITOREO DE PROCESOS DE ALIMENTACION AVICOLA
UTILIZANDO UN PLC LOGO 8 EN LA CIUDAD DE ZAMORA EN EL

PERIODO ABRIL - SEPTIEMBRE 2023”

Linea de Investigacion: Linea 1: Desarrollo tecnologico, internet de las cosas, big
data e innovacidn en procesos de automatizacion y sistematizacion organizacional.

Sublinea de Investigacion: Automatizacion y control.
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Justificacion

Se plantea la propuesta de crear un sistema de alimentacién automatizado
para la avicultura que optimizara los recursos en términos de eliminar el desperdicio
de alimentos y mano de obra, con un enfoque en la investigacion de la linea 1,
Desarrollo tecnologico, internet de las cosas, Big data e innovacion en procesos de
automatizacion y sistematizacion organizacional y dentro de la sublinea de
automatizacion y control, que complementan los sistemas de control y seguimiento
de datos como paso importante en la gestion empresarial. Utilizando las
telecomunicaciones se puede obtener informacion en tiempo real de los dispositivos
IoT para la toma de decisiones de operaciones innovadoras y mejorar la
competitividad de la empresa.

El presente proyecto se llevara a cabo gracias a los conocimientos adquiridos
durante el transcurso académico de la carrera, los cuales seran de utilidad en la
ejecucion y contribuird al avance del proyecto donde se pondra a prueba nuestras,
habilidades, destrezas, aptitudes y actitudes en el area de la electronica,
programacion, comunicaciones y sistemas de automatizacion y control. El proyecto
se basara principalmente en sistemas de automatizacion y control a través de IoT y,
lo cual nos aportara las herramientas necesarias para una 6ptima conectividad y
comunicacion, controlando y monitoreando en tiempo real. Cabe recalcar que este
proyecto es requisito indispensable para obtener el titulo de tercer nivel en la
Tecnologia Superior en Electronica.

La automatizacion puede suponer una revolucion en las granjas avicolas, ya
que de esta forma es posible controlar y monitorear los ciclos de apertura y cierre de
las valvulas de los ingredientes alimentarios, analizando el estado de los distintos
sensores implementados en la misma, controlando todo el proceso a través del PLC
Logo!8 quien transfiere informacion a través de la web utilizando tecnologias
actuales que controlan todo el proceso y envian informacion en tiempo real a una
pagina web definida y disefiada de acuerdo a la necesidad de nuestra planta ya sea
mediante un smartphone, tabletas y PC. Las innovaciones en el proceso de avicultura
prevén un gran desarrollo en la industria avicola, evitando asi pérdidas econdmicas y
convirtiéndose asi en un factor importante para las familias zamoranas cuyo sustento

depende de este negocio.
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Objetivos

Objetivo General

Implementar un sistema automatizado para el control y monitoreo de un
alimentador avicola mediante un controlador l6gico programable Logo 8, con
la finalidad de evitar la pérdida de recursos y optimizar la produccién

avicola.

Objetivos Especificos

Recopilar informacion mediante las distintas fuentes bibliograficas, para el
correcto analisis del uso de la tecnologia aplicada a la industria de la
avicultura.

Elaborar un disefio eléctrico utilizando los diferentes softwares para la
implementacion de los distintos componentes a utilizar en una planta de
produccion avicola.

Disefiar una interfaz para el control y monitoreo de la planta avicola,
utilizando distintos mecanismos para su manejo en tiempo real.
Implementar la planta en su respectiva ubicacion para realizar las pruebas de
campo necesarias para su funcionamiento, verificando la conectividad,

comunicacion y continuidad del servicio.
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Marco Teodrico

Marco Referencial

Zamora cuenta con amplias oportunidades de negocios, ya que es una de las
ciudades mas importantes de la region amazonica sur del pais, es un gran centro
econdmico y comercial, actualmente su economia se basa en el turismo y la
agricultura. La agricultura es una de las principales fuentes de ingresos para las
industrias locales, incluidas la pesca y la avicultura. (EcuRed, 2022)

El presente proyecto se desarrollara en un galpon crianza de pollos de
propiedad del Sr. Antonio Gonzélez (Avicultor de la zona), ubicado en el barrio

Bombuscaro de la ciudad de Zamora, canton Zamora, referenciado en la Figura 1.
Figura 1

Localizacion Geogrdfica del Proyecto

ZAMORA :

Nota. Adaptado de Elizabeth Sarango,

(https://elizabethsarango.wordpress.com/2011/07/14/zamora-cuidad-de-aves-y-

cascadas-2/)

El Gobierno Auténomo Descentralizado (GAD) Municipal del canton
Centinela del Condor con la Empresa Publica AGROPOZACHIM E.P. del Gobierno
Provincial de Zamora Chinchipe, realizo la entrega de 800 pollos y kits de insumos
para su manejo a 40 familias. Mediante el convenio de cooperacion interinstitucional
entre el Gobierno Municipal, el Gobierno Parroquial Triunfo-Dorado y la empresa

Publica, con el fin dar cumplimiento al proyecto de apoyo a la soberania alimentaria
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de las familias del canton, a través de la produccion de hortalizas orgénicas bajo
cubierta metalica y la crianza de aves de corral. La inversion total destinada al
proyecto por estas instituciones es de 96.424 dolares, mientras que las familias
aportan con un 10%, en materiales y mano de obra no calificada como contraparte.
(La Hora, 2020)
Geografia

El canton Zamora, esta ubicada a 950 metros sobre el nivel del mar y su
temperatura oscila entre los 18 a 22 grados, su area geografica se extiende a 1872
kiléometros cuadrados. El canton limita al norte con el cantén Yacuambi, al sur con
los Cantones Nangaritza y Palanda, al este con los cantones Yantzaza, Centinela del
Coéndor, Nangaritza y al oeste con la Provincia de Loja. (Zamora en Directo, 2011)
Demografia

La mayoria de la poblacién de Zamora se encuentra en las ciudades, que se
dividen entre su capital del estado y seis capitales parroquiales rurales, con una
poblacion total de 25,510, mujeres: 12,195, hombres: 13,315, datos que se muestran
en la Figura 2 a continuacion. La presencia de las comunidades Shuar y Saraguro
dominantes en las zonas rurales, principalmente en las parroquias Guadalupe
(29.8%), Imbana (23.5%) y Timbara (20.9%), aclarando que en el caso de Imbana la
presencia de Saraguro es solo un producto. sobre inmigracion. (Zamora en Directo,
2011)

A continuacion, en la figura 2 se muestra la demografia del canton Zamora. 7

Figura 2

Demografia del Canton Zamora

Razdn nifk Edad
e e i e e =

Centinela del Condor 3381 7% | 3098 | 7% | 6479 1832 1828 1.385 5623 58% %
Chinchipe 4933 104% | 4186 | 95% | 919 3143 3132 2164 5455 46% %
Bl Panqui 4338 | 90% | 4281 | 97% 8819 284 2823 1940 5998 19% 4
Nangaritza | 2688 | 5T 2508 5% | 51% 1715 1714 1150 ny 76% pE;
Palanda 4246 | RO% | 3R | AT% | 8080 215% 2501 1785 5800 515 %
Paquisha ' 2157 ' 45% | 1697 3_.%' 3854 1215 1212 ' 849 6586 46% ' Pk}
Yacuamb 2038 | 62% | 2897 | 66% | 5835 2455 2454 1288 6279 102% . b}
Yantzaza 945 | 199% | 9219 | 210% 18675 5660 5653 4261 5241 55% %
Tamor a3 o 1205 | 7% | S0 | 8686 | aee | e a1 | 4w | %
Total 47.452 | 100% 43.924  100% | 91376 30126 30,065 = 20985

Nota. Adaptado de INEC, (https://www.ecuadorencifras.gob.ec/censo-de-poblacion-

y-vivienda/)
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Reseria Historica

El proceso y la idea de crear la actual provincia tomo6 12 afios de espera, pero
gracias al incansable liderazgo de Benjamin Carrién Loya, el 8 de enero de 1953,
finalmente se firm¢ la Provincia de Chinchipe Zamora por Santiago Zamora,
conforme a la ley. Decreto de noviembre de 1953, publicado en Lovtidende N° 360
de 10 de enero. Provincia de Chinchipe Zamora se compone de tres estados: Zamora,
Chinchipe y Yacumbi. Ya en nuestro tiempo, desde el 5 de julio de 2004, el estado
de Zamora esta declarado “Ciudad de Zamora, Aves y Cascadas” por decreto
municipal, en base a su biodiversidad y entorno paisajistico natural. (Sarango, 2011)
Marco conceptual
Sistemas Manuales de Alimentacion Avicola

Hoy en dia, los sistemas manuales y en cadena se utilizan con menos
frecuencia que en el pasado. Los comederos manuales causan mucho estrés a los
pollitos por la presencia humana, mientras que los comederos de cadena, aunque son
automaticos, son propensos a dafiarse y desperdician al menos 0,5 - 1,0 gramos de
alimento por ave al dia., como se muestra en la Figura 3 (Nilipour D. A., 2010).
Figura 3

Comederos y bebederos manuales

Nota. Adaptado de El Sitio Avicola,

(https://www.elsitioavicola.com/articles/1817/alimentacian-del-pollo-practicas-de-

manejo/)

Sistemas Automdticos para Alimentacion Avicola

El uso de sistemas automaticas en comederos y bebederos tiene varias

ventajas sobre la alimentacion en la produccion avicola. En la figura 4 se muestra los
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comederos y bebederos automaticos, los cuales son dispositivos que facilitan este
proceso en las granjas avicolas, se posicionan como una solucion ideal en este sector.
Por un lado, aumentan la eficiencia econdmica, por otro lado, benefician el bienestar
animal y reducen el impacto ambiental. (Cuéller Sdenz, 2021)
En conclusion, los comederos y bebederos automaticos mostrados en la
figura 4, son soluciones propuestas para disminuir los costos de produccion y
favorecer el rendimiento de los animales, es por ello que sus ventajas son:
e Estimular el consumo ya que el alimento esta facilmente disponible
para las aves.
e Elimina el desperdicio de alimento y aumenta las tasas de conversion.
e Alto nivel de bioseguridad y mayor bienestar de las aves.
¢ El alimentador es activado por un sensor. No es necesario que
alguien controle manualmente la entrega, lo que ayuda a aumentar la
productividad al reducir los costos de mano de obra.
e Megjorar la eficiencia de la gestion del agua y del pienso y aumentar
la rentabilidad de las aves de corral.
e Aumenta la densidad de poblacion de aves en la granja.
e Los trabajadores por caseta se disminuyen, por ejemplo, para una caseta de
120,000 aves con un sistema manual son necesarias 14 personas para
operarla, sin embargo, para una caseta con la misma cantidad de aves, pero

con sistemas automaticos el nimero de trabajadores se reduce a 3.

Figura 4

Comederos y bebederos para automatizacion

(https://www.veterinariadigital.com/articulos/comederos-y-bebederos-automaticos-

para-mejorar-la-alimentacion-en-avicultura/)
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Sistema Automdtico Tipo Cadena

Su sistema existente distribuye alimentos a una velocidad de 36m/min,
garantizando el control de las restricciones alimentarias. Ademas de ser conveniente
para la alimentacién y manejo, su sistema también se puede ajustar de acuerdo al
crecimiento de las aves, segiin como se muestra en la figura 5. (CASP, 2021)
Figura 5

Comedero automdtico tipo cadena

Nota. Adaptado de CASP, (https://www.casp.com.br/es/proteina-

animal/reproductoras/comedero-de-cadena-s-70/)

Controlador Logico Programable PLC

Un controlador logico programable (AP) o PLC, es un dispositivo
programable disefiado para su uso en un entorno industrial que tiene una memoria
programable para el almacenamiento interno de instrucciones orientadas al usuario
para implementar soluciones especificas como logica, secuencia, temporizacion,
conteo y soluciones funcionales, funciones aritméticas para el control de diferentes
tipos de procesos industriales, mediante sus entradas o salidas ya sean digitales o
analogicas. (Molina Cruz, y otros, 2019)
A continuacion, en la Figura 6 se puede observar un ejemplo de PLC, con sus partes

y caracteristicas fisicas.
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Figura 6
Controlador Logico Programable (PLC) y sus partes

'Conexlén Cable al
Ordenador

Alimentacion

Pantalla dende se Visualizan
las Ordenes y Parametros

Pestaiia Para /

Introducir el LOGO
en el carril DIN

‘Teclas de Desplazamiento
L para Seleccionar la Opcion

que Queramos

Tecla de Confirmacion
de la seleccion

Tecla Volver Atras

& Salidas
Salida 1 Tipo Relé (Contacto Abierto)

Nota. Adaptado de AREATECNOLOGICA,

(https://www.areatecnologia.com/electricidad/plc-logo.html)

Sensores

Los sensores son dispositivos que detectan y miden cantidades fisicas como
temperatura, presion, humedad, posicion, movimiento, fuerza, luz, etc. La mayoria
de los sensores se basan en principios fisicos como la resistencia, la capacitancia, la
inductancia, la luz o el magnetismo. Cuando los sensores detectan o leen una
magnitud fisica, la convierte en una sefial eléctrica que puede ser procesada
electronicamente. (Rodriguez, 2023)
Actuadores

Los actuadores son dispositivos que combinan un motor eléctrico y un
reductor que pueden activar cualquier dispositivo para realizar un movimiento o
accion especifica. Dentro de la industria estos se utilizan para comunicar un proceso
a otro o el estado de un proceso a otro. Por lo tanto, un actuador es un componente

que convierte una forma de energia en una activacion de un proceso. (Rubio, 2019)
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Tecnologias de Conexion Inalambrica

Existen diferentes tipos de redes de tecnologia inaldmbrica implantadas y de
uso habitual. En la figura 7 se muestran cada una de ellas y su alcance:
Figura 7

Clasificacion de las redes inalambricas y su alcance

WPAN

Bluetooth, IrDA
ZigBee, UWB

| : |
o 1 1 | >
10m 100 m 50 km Distancia

Nota. Adaptado de TECHpedia, (TechPedia - Redes Inalambricas)
Red de Comunicacion WIFI

WiFi proviene de “Wireless Fidelity”. Esta es una tecnologia de las
comunicaciones, basada en la transmision inalambrica de datos, en el estandar
802.11 de Internet. En la mayoria de los casos, se usa en el &mbito doméstico para
conectar dispositivos en una red local, pero esté lejos de ser la inica aplicacion
practica posible, y los detalles de su funcionamiento son mucho mas complejos e
interesantes de lo que podria parecer. (Valero, 2023)

Red de Comunicacion GSM

El significado de la red GSM es simple, ya que es la red mundial de
comunicaciones moéviles y el estandar de telefonia mévil mas utilizado en la
actualidad. En todo el mundo, mas de mil millones de personas en més de 200 paises
utilizan teléfonos GSM. En cuanto a la pregunta de qué es una red GSM, es la

segunda generacion de tecnologia de comunicacion mévil. (Roch, 2021)
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Diseiio Metodologico

Métodos de Investigacion
Método Fenomenologico

Este método nos permite explorar diferentes situaciones de la vida y del
mundo, comprender lo que hacemos desde un punto de vista subjetivo, es decir,
desde nuestros sentidos, y lo que hacemos con lo que percibimos en la conciencia.
Tal enfoque nos permitiria analizar, descubrir o comprender y, en tltima instancia,
comprender el fendémeno en estudio y como se nos aparece. (Lifinder, 2022)

Mediante el método fenomenologico se llevo a cabo la creacion de este
proyecto, ya que, por medio de la observacion, la recoleccion de datos y el analisis
de registros como conversaciones, experiencias y debates, identifique cudles son las
necesidades y problemas dentro de la avicultura en nuestro pais, es por ello que se lo
elabora, basado en las nuevas tecnologias para mejorar la produccién avicola en las
granjas locales.
Meétodo Hermenéutico

Inicialmente, este enfoque solo se utiliz6 para comprender y explicar mejor
algunos textos y literatura que formaban parte de la historia o incluso de la literatura
actual. Con el tiempo, con base en el pensamiento y obra de muchos fildsofos, este
método comenzo a considerarse apto para toda actividad humana. (Zuluaga, 2020)

Este método es muy indispensable para la ejecucion del proyecto, ya que
ayudo a comprender e interpretar las distintas fuentes de informacion como son
libros, articulos cientificos, tesis, revistas que contengan informacion referente al
tema planteado, informacion que es relevante para obtener una guia e ideas claras al
momento del disefio de este sistema automatizado.
Método Practico Proyectual

Este método consiste simplemente en una serie de pasos necesarios
ordenados en una secuencia légica determinada por la experiencia. El objetivo es
lograr los maximos resultados con el minimo esfuerzo. Varias acciones de los
métodos de disefio estan sujetas a valores objetivos y se convierten en herramientas
operativas en manos de disenadores creativos. (BLASCO, 2011)

Este método ayudo a proyectar todo lo que se va a efectuar en el proyecto

con un procedimiento adecuado, es decir ejecutar los pasos ordenadamente de
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principio a fin, ya que en cada uno de estos existen dificultades que fueron superadas
para lograr obtener los objetivos planteados.

Técnicas de Investigacion

Técnica de Observacion

Es una técnica utilizada en diversos campos del conocimiento que consiste en
la recopilacion sistematica de informacion sobre un determinado fenémeno o
situacion a través de la percepcion sensorial y el registro de datos. Puede ser directa,
cuando el investigador se encuentra en el lugar y tiempo del fendmeno o situacion
que se estudia, o indirecta, cuando la informacion se obtiene de documentos,
registros o testimonios de terceros. (Ortega, 2020)

Esta técnica se utilizo para recopilar informacion sobre diversos parametros
utilizados en el proyecto, observando textos, imagenes, videos, etc., con el fin de
interpretar y lograr lo necesario para su ejecucion del proyecto planteado.

Técnica de Revision de la Literatura

Esta técnica es un paso importante en cualquier investigacién porque nos
ayuda a posicionar la investigacion y sustentarla tedrica y conceptualmente en base a
lo que otros investigadores han escrito previamente sobre el tema. Asi, se trata de
encontrar las contribuciones mas relevantes (pasadas y presentes) al tema de
investigacion, y definir conceptos y teorias clave que ayuden a sustentar y
comprender el problema, asi como evaluar cdmo encaja en un marco de
investigacion mas amplio. (Arnau Sabatés & Sala Roca, 2020)

Gracias a esta técnica, fue posible identificar a tiempo una serie de citas
bibliograficas, faltas de ortografia, plagio, etc. aspectos que se llevaron a cabo a lo
largo del proceso de investigacion como técnicas de investigacion y andlisis en una
revision sistematica de diversas fuentes. Recopilar informacion relevante sobre los
procedimientos y tecnologias existentes que implementan nuestros sistemas
automatizados.7
Técnica de Prueba y Error

El ensayo y error es un método de investigacion especifico en el que, cuando
hay varias hipdtesis posibles sobre un problema y solo una es correcta, el equipo de
investigacion prueba o repite cada hipdtesis hasta llegar a la correcta. Los métodos
de prueba y error han estado histéricamente asociados a métodos experimentales en

las ciencias naturales o0 métodos casi experimentales en las ciencias sociales, aunque
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en la practica se utilizan en muchas disciplinas y en las ciencias generales. (Garcia
Pedraza, 2015)

Este método fue utilizado en la practica en la validacién de nuestro proyecto
con el fin de detectar a tiempo todos los errores existentes y evitar problemas
posteriores durante su ejecucion. En este proyecto, la tecnologia ayudo a identificar
errores en los sistemas obsoletos de hoy y mejora con el tiempo en funcion de los

errores recopilados en los métodos de cria de aves de corral.
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Propuesta Practica de Accion

Para el desarrollo de un proyecto se opta por distintos materiales,
componentes eléctricos, electronicos y herramientas que contengan las
caracteristicas necesarias para la fabricacion y levantamiento del proyecto a
desarrollar. En esta seccion de detalla el hardware y software a emplear, ademas
cada uno de los componentes y su funcionamiento en el proyecto.

Hardware
Controlador Légico Programable Logo! V8 Siemens

El Logo! es una de las soluciones mas versatiles creadas por la empresa
Siemens. Es un controlador logico programable pequefio, pero de alta capacidad que
se puede programar seglin sea necesario para realizar una variedad de tareas de
automatizacion personalizadas. Destaca por su capacidad de integracion con buses
industriales estandar. ( AUTYCOM, 2022)

A continuacion, en la figura 8 y 9 se muestra un modelo actual de un PLC
Logo! V8 y cada una de sus partes.

Figura 8
Controlador Logico programable Logo! V8 Siemens

e T

Nota. Adaptado de Codigo Electronica, (http://codigoelectronica.com/blog/que-es-

un-plc-siemens-logo)

Partes de un PLC Logo.

e Fuente de Alimentacion.
e Entradas al PLC LOGO.
e Salidas del PLC LOGO.
e Interfaz para tarjeta Micro SD.

e Interfaz para mddulos de expansion.
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Interfaz para visualizador de textos (TDE).

Interfaz para la comunicacién Ethernet.

Borne FE para conectar el cable de Tierra.

1 LED para sefializar el estado de la comunicacion Ethernet.
Teclas de control.

Display retroiluminado.

Figura 9
Partes de un PLC Logo! V8 Siemens

LOGOQ! 0BA8
(LOGO! 12/24RCE)

e @

Nota.

@

80

Fuente de alimentacion @ Entradas

Salidas @ Borne FE para coneclar la toma de tierra
Interfaz RJ45 para la conexion a Ethernet (10/100 LED de eslado de la comunicacicn Ethernet
Mbits/s)

Slot de tarjetas micro SD Lco

Panel de control @ Interfaz de ampliacion

Conectores hembra de codificacion mecanica @ Perfil normalizado

Adaptado de TecnoPLC, (https://www.tecnoplc.com/logo-siemens-que-es-y-

para-que-sirve-y-como-programarlo/#comments)

Caracteristicas del Logo! V8.

Cuenta con una interfaz para la conexion de médulos de expansion.
Soporta hasta 24 DI, 20 DO, 8 Al'y 8 AO en mddulos de expansion (DI-
Entradas Digitales, DO-Salidas Digitales, Al-Entradas Analdgicas y AO-
Salidas Analdgicas).

Cuenta con un servidor web integrado.

Interfaz de comunicacion fisica Ethernet.

Ranura de tarjetas micro CF estandar.

Caracteristicas Técnicas del Siemens Logo! V8.

Voltaje Alimentacion: 12...24 VDC

Proteccion contra Cortocircuitos: Se requiere fusible externo
Monitor: SI

Salidas: 4; relé
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e Temperatura de Trabajo: 0-55 0C
e Servidor Web: SI
e C(Cable de Programacion: Ethernet
e Indice de Proteccion: IP 20
e Montaje: Carril DIN 35mm, 4 unidades de espacio
En la implementacion del sistema el PLC logo! V8 es el celebro de todo el
sistema, ya que, programado en base a las condiciones y necesidades de la planta,
este se encarga de analizar los diferentes valores que envian los sensores empleados,
y ejecutar cada uno de los procesos, a la vez que envia datos en tiempo real a través
del servidor web para el control y monitoreo de sus procesos.
Fuente de Alimentacion de 12V DC 20A4
Una fuente de alimentacion es una parte importante de cualquier dispositivo
electronico ya que es la encargada de mantenerlo vivo. Todo dispositivo, por
pequetio que sea, siempre tiene una fuente de alimentacion, aunque no podamos
verla. Desde teléfonos inteligentes hasta televisores y ordenadores, todos tienen un
componente que realiza una funcion de energia, es decir, controla la entrada de
energia de la red eléctrica y la regula para alimentar el dispositivo. (Lopez, 2020)
A continuacion, en la figura 10 se muestra una fuente de alimentacion de 12v
tipo rejilla.
Figura 10

Fuente de alimentacion tipo rejilla 12v 204

Nota. Adaptado de SensorView, (https://sensorview.com.py/producto/fuente-de-

alimentacion-12v-20a/)

La fuente de alimentacion de 12V 20A, se utiliza para la alimentacion del
circuito de mando asi como también para la alimentacion del controlador logico

programable, el cual funciona a un voltaje de 12V DC, asi mismo este utiliza para
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los diferentes sensores los cuales envian sefiales de 12V DC a las entradas digitales y
analogicas del PLC Logo!.
Sensores Inductivos PNP 24y 4mm

Un sensor de proximidad PNP proporciona una salida alta activa. La Figura
11 muestra que cuando un objeto ingresa al rango de deteccion del sensor, la salida
del sensor enciende 24 V. Cuando se conecta a una entrada de PLC, la detecta como
una sefal 16gica alta. Los sensores de proximidad PNP también se denominan
sensores de "abastecimiento". (Feng, 2021)
Figura 11
Sensor Inductivo PNP 24V y su conexion

”
+24 Ve 3 wire PNP
Sensor

Relay ar
cantactor with
low power
consumption
24% dc coil

0 Vde

Nota. Adaptado de OMCH, (https://www.omch.co/es/npn-and-pnp-proximity-
sensors/)

Los sensores inductivos PNP se utilizan para ¢l envio de senales al
controlador l6gico programable, los cuales se activan al detectar una masa metalica e
indican la posicion de los diferentes segmentos que contiene la planta para su
funcionamiento.

Sensor de Nivel de Agua Vertical

El interruptor de nivel de laminilla compacto y sellado es accionado por un
iman fijado permanentemente al interior del flotador y abre o cierra facilmente el
circuito cuando se sube o baja el nivel. Los modelos montados verticalmente estan
equipados con contactos normalmente abiertos que se cierran cuando el flotador se
eleva contra las roscas de montaje. Invierta el funcionamiento del interruptor
quitando el flotador, girandolo y colocando el otro extremo en el vastago de la
valvula. Los modelos verticales se montan internamente en un angulo de menos de
30° con respecto a la vertical, o puede elegir conectores adicionales para montaje

externo, tal y como se muestra en la figura 12. (ASOCIE, 2020)
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Figura 12

Sensor de nivel de agua vertical

Nota. Adaptado de ASOCIE, (https://asocieperu.com/producto/interruptor-de-nivel-

vertical/)

El sensor de nivel de agua vertical se utiliza para €l envio de una senal de 12v
al controlador 16gico programable, este indica el estado bajo de nivel de agua en el
que se encuentra el tanque, si el tanque de agua se encuentra vacio, este envia una
sefal al PLC el cual activa la electrovalvula para su reabastecimiento, asi mismo lo
representa de manera grafica en el HMI a través del servidor web.

Sensor Fotoeléctrico Reflectivo

Es un sensor que contiene un transmisor y un receptor en una caja y emite un
pulso de luz a un reflector remoto que pasa a través de un filtro polarizador y
devuelve la luz reflejada al sensor. La luz pasa por otro filtro antes de llegar al
sensor. recipiente. Cuando el haz de luz es bloqueado por un objeto, el receptor
detecta la caida de la intensidad de la luz y activa el sensor. (GLS Industrias, 2022)

A continuacion, en la figura 13 se representa el funcionamiento de este
dispositivo electronico.

En sensor foto eléctrico esta conformado por las siguientes piezas:

e Emisor: En este componente se emite un haz de luz a través de un LED
infrarrojo.

e Receptor: encargado de recibir la sefal generada por el transmisor,
normalmente mediante un cristal fotoeléctrico o fotodiodo.

e Lente: encargada de cambiar el campo de vision del componente y con ello
aumentar la distancia de deteccion.

e Circuito de salida: Su funcion es enviar la seial de salida ya sea digital o

analogica.
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Figura 13

Sensor fotoeléctrico reflectivo

Transmisor/Receptor Ot
Elemento emisor de luz {}
H--ﬂLuz reflejada 2_%
Elemento receptor |
de luz

Nota. Adaptado de Logicbus, (https://www.logicbus.com.mx/Sensores-

Fotoelectricos-logicbus.php)

El sensor de fotoeléctrico reflectivo se utiliza para €l envid de senales al
controlador loégico programable, si la tolva se encuentra vacia, este enviara una sefal
al PLC para que a través del servidor web represente de forma grafica en el HMI que
se encuentra en un nivel bajo para el reabastecimiento manual del alimento.
Contactores de 324 120v

Un contactor es un mecanismo utilizado para abrir o cerrar un circuito de
corriente. Cuando la bobina del contactor recibe una corriente eléctrica, atrae estos
contactos, permitiendo que la corriente eléctrica pase a través de ellos. Una de las
funciones principales de un contactor es controlar un circuito que acciona un motor
eléctrico, pero también puede controlar otros dispositivos. (EraRelmo, 2022)

A continuacion, en la figura 14 se muestra la forma fisica de un contactor.
Figura 14
Contactor eléctrico 324 120v

Nota. Adaptado de EraRelmo, (https://www.erarelmo.com/post/contactores-

electricos)
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En la implementacion del sistema, los contactores eléctricos son activados
por el PLC segun las sefales emitidas por los sensores, los cuales se utilizan para
abrir y cerrar el paso de energia eléctrica hacia los diferentes equipos eléctricos de la
planta como: motores y electrovalvula.

Motorreductor AC 120v

Es una maquina muy compacta que combina un engranaje reductor y un
motor se llama motorreductor. Estan conectados al conjunto y sirven para frenar
automaticamente el dispositivo. En la actualidad, el desarrollo de este sistema de
reduccion estd muy consolidado y grandes industrias lo utilizan en sus procesos.
(Roydisa, 2018)

A continuacion, en la figura 15 se muestra un motorreductor de 120v.
Figura 15
Motorreductor AC 120v

Nota. Adaptado de SAFER,

(https://www.saferinstrument.com/index.php/productos/motores/spg-

motors/motores-y-motorreductores-ac)

En la implementacion del sistema, los motorreductores se emplean para el
segmento de dosificacion de alimento, en el cual a través de su giro desliza los
alimentos hacia los comederos, de igual forma para el elevador de alimentos ya que
cumple la funcién de un tecle elevando el dosificador de nivel en nivel.
Electrovalvula

En general, podemos decir que una valvula solenoide funciona como una
valvula de cierre, pero en lugar de abrirse manualmente, se activa mediante un
programador que envia un pulso eléctrico. Esta activacion se debe al funcionamiento
de la valvula solenoide, que es la parte mas importante de la valvula solenoide, como

se muestra en la Figura 16. Convierte las sefales eléctricas enviadas por el
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programador en movimientos fisicos que abren y cierran la valvula solenoide.
(RiegoPro, 2018)
Figura 16

Electrovalvula 1 via salida horizontal 120v AC

Nota. Adaptado de Piris, (https://www.piris.com/catalogo-de-

productos/electrovalvulas/1-via/salida-horizontal)

La electrovalvula se emplea para la automatizacion del reabastecimiento de
agua a la cisterna de la planta de produccion, esta funciona de la mano con un sensor
de nivel quien envia una sefial al PLC quien la activa y desactiva segun su condicion.
Software

Hace referencia a los programas, datos, procedimientos y pautas que permiten
la ejecucion de todas las instrucciones necesarias para que el sistema opere de una
forma precisa y eficiente.

LOGO! Soft Comfort V8.3

Segtn (MaterPLC, 2023) “El software proporciona una configuracion y
funcionamiento sencillos e intuitivos mediante LOGO!, Software de ingenieria para
soportar proyectos de automatizacion. Es suave y comodo muestra un acceso a
herramientas y un editor web con el servidor web integrado “Por lo que a
continuacion de muestran sus caracteristicas.

e Transferencia de programas cifrados con TLS a LOGO! 8.3.

e La transferencia del programa a LOGO! 8.3 adicionalmente se puede
proteger con una contrasena.

e Soporte de pantalla de alta resolucion a través de tres factores de zoom
configurables.

e Pantalla de calidad con asignacion de contrasena.

e Pantalla mejorada para LOGO! 8 en la seleccion de hardware.

e Asistente para conexion a la nube.
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e Configuracion de los datos en la nube mediante los cuadros de didlogo
conocidos, incluida la importacion / exportacion de la tabla de datos desde /
hacia el archivo CSV.

e Configuracion con LOGO! Soft Comfort V8.3 para LOGO! TDE V8.3.

e Representacion de la pantalla TDE en la prueba en linea.

e Compatibilidad con todos los LOGO! unidades basicas.

Al abrir el modo de programa de LOGO! Soft Comfort muestra un diagrama
de cableado vacio al abrir LOGO! modo de programa. La mayor parte de la pantalla
esta ocupada por el area de creacion de programas. Esta area se llama interfaz de
programacion. Contiene botones de programa y combinaciones logicas, tal y como
se muestra en la figura 17. (Alzate, 2019)

Figura 17
Interfaz de LOGO! Soft Comfort V8.3
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Nota. Adaptado de Codigo Electronica, (http://codigoelectronica.com/blog/logo-soft-

interfaz-grafica)

Segun, (tecnoPLC, 2022) en la interfaz de Funciones Disponibles de LOGO!

Soft Comfort encontramos un arbol de proyecto que contiene todas las funciones que
tenemos, asi como bloques de funciones, entradas y salidas disponibles, que incluyen

sensores y actuadores de proceso, tal y como se muestra en la figura 18.
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Figura 18
Interfaz de funciones de LOGO! Soft Comfort
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Nota. Adaptado de tecnoPLC, (https://www.tecnoplc.com/logo-siemens-que-es-y-

para-que-sirve-y-como-programarlo/)

Para la programacion del controlador 16gico programable se utiliza el
software LOGO! Soft Comfort V8.3 el cual cuenta con funciones especificas y
herramientas que permiten elaborar una programacion precisa mediante la utilizacion
de bloques de funcionalidades los cuales hacen referencia a los sensores y

actuadores, correspondientes a las entradas y salidas del PLC Logo8!.
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Logo Web Editor

Es el nuevo editor web gratuito de Logo! 8, lo que permite a los usuarios
definir y crear muy facilmente sus paginas web para teléfonos inteligentes, tabletas y
PC. De esta manera se puede ver y controlar el Logo! V8 dando soluciones
diferentes para la automatizacion individual y sencilla de instalaciones en edificios,
armarios de control, equipos o sistemas a través de la red. Los datos de la pagina web
definidos por el usuario se almacenan en una tarjeta micro SD estandar en LOGO!.
(infoPLC, 2018)

A continuacion, en la figura 19 se muestra la interfaz grafica de LWE.
Figura 19
Interfaz de Logo Web editor
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Nota. Adaptado de PLC247.COM, (https://plc247.com/download-logo-web-editor-

siemens-v1-1-full-version/)

Para la creacion de la pagina web para el control y monitoreo de los procesos,
se utiliza el software Logo Web Editor, en donde se elabora una representacion
grafica del funcionamiento de la planta con el uso de imagenes de animacion o
botones existentes, esto a través de la programacion establecida en logo Soft confort
la cual se vincula a la programacion de Logo Web editor.

EPLAN Electric

EPLAN Electric P8 es un sistema de ingenieria consistente, integrado y
rapido para la planificacion eléctrica y el disefo de sistemas de maquinas e
instalaciones. El software admite varios métodos técnicos: desde la creacion manual

hasta la planificacion basada en plantillas estandarizadas. Una vez que los datos del
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proyecto se ingresan en el formulario, se convierten en la base para la
documentacion automatizada de maquinas e instalaciones. En resumen, EPLAN
Electric P8 ofrece mas que "solo" esquemas y diagramas de circuitos, tal y como se
muestra en la figura 20. (EPLAN, 2018)

Figura 20

Interfaz grafica de ePLAN Electric P8
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Nota. Adaptado de EPLAN efficient engineering,

(https://www.eplan.es/soluciones/eplan-electric-p8/)

Para el disefio y creacion del circuito de mando y fuerza del sistema, se
utiliza el software ePLAN Electric, en el cual se inserta cada uno de los componentes
eléctricos seglin las condiciones de funcionamiento de la planta, y es donde se
determina los equipos y componentes a utilizar para el funcionamiento de la misma.
Desarrollo de la Propuesta
Diseiio del Prototipo

En la elaboracion del sistema, primeramente, con la utilizacion los diferentes
softwares, se realiza el disefo eléctrico para el funcionamiento de la planta de
produccion, asi mismo la programaciéon y configuracion de las paginas web para el
control y monitoreo de procesos. Luego se realiza la construccion de cada una de sus
etapas que lo conforman, como son; Tablero de control automatico, dosificador de
alimentos, elevador de dosificador de alimentos, suministro automatico de agua. La
planta de produccion avicola, estd disefiada para una cantidad de produccion de 30

aves, considerando que el tiempo méaximo de produccion de cada una de ellas es de 6
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semanas, lo cual esta dentro de los tiempos de programacion del sistema
implementado.

Para el disefio del Sistema de Control Automatico del proyecto,
primeramente se realiza un disefio eléctrico de todo el sistema, para ello se utiliza el
software ePLAN Electric P8, en el cual se elabora los diagramas de control y fuerza
en los que se implementa cada uno de los componentes a utilizar segun las
condiciones de funcionamiento del sistema, como son: Disyuntores, contactores,
relés térmicos, motores, fuente de alimentacion, selectores, luces indicadoras,

sensores y el PLC Logo, tal y como lo muestra en las figuras 21, 22 y 23.

Figura 21
Diagrama de fuerza
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Nota. Captura del diagrama que se realiza en ePLAN Electric en el cual indica cada
uno de los actuadores y los componentes de fuerza a emplear.
Figura 22

Diagrama de mando 120v
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Nota. Captura del diagrama que se realiza en ePLAN Electric el cual indica cada una

de salidas del PLC Logo, contactos e indicadores luminosos.

Figura 23
Diagrama de mando 12/24v
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Nota. Captura del diagrama que se realiza en ePLAN Electric en el cual indica cada
una de las entradas del PLC logo, y los sensores conectados en ellas.

Para la elaboracion del programa se utiliza el software Logo Soft Comfort
V8.3, para ello y para mejor comprension, se subdivide en varias secciones de
programacion especificando cada uno de los procesos de funcionamiento que se
detallan a continuacion.

En la programacion de la tolva, Inicialmente se ha considerado utilizar en la
entrada I1 un interruptor principal el cual abre y cierra el suministro eléctrico para
todo el sistema de control. En esta seccion se realiza un programa en el cual la
entrada 12 es un sensor fotoeléctrico, quien, al detectar la ausencia de alimento en la
tolva, envia un pulso al PLC el cual, mediante un bloque de retardo a la conexion
configurado con un tiempo de 1.40 minutos y mediante la marca M1, nos indica el
nivel bajo de alimento en la tolva a través del servidor web, tal y como se muestra en

la figura 24.
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Figura 24

Programa de control de tolva
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Nota. Captura del programa que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el cual se
indica el funcionamiento del sensor de nivel en la tolva.

Para el control de elevador de alimentos se realiza un programa en el cual se
establece tres niveles de elevacion del alimentador con el uso de 3 sensores
inductivos, siendo el nivel 1 la entrada I5, nivel 2 la entrada 16 y nivel 3 la entrada
17, para ello se considera la estatura del ave respecto al tiempo de produccion, es
decir, el sensor 1 indica la etapa de produccion de la semana 1 y 2, el sensor 2 la
semana 3 y 4, y al sensor 3 la semana 5y 6. Al final de las etapas de produccion y
terminado el tiempo establecido de la semana 6, este se detendréd y mediante una
pulsacion manual de 5 segundos en la marca (M6 AUTO POCICION INICIO)
representada en la interfaz web, provocara el retorno al inicio, es decir, al nivel 1
para un nuevo proceso de crianza de aves “provocando la inversion de giro del motor
y por ende su descenso. Para ello se establecio 3 bloques contadores de horas de
funcionamiento (B019, B022, B024), configurados a 168 horas que equivalen a dos
semanas. Ademas, se establecen marcas las cuales se representan de forma grafica en
la interfaz web para el control manual, y su representacion en el nivel en que se

encuentra, tal y como se muestra en la figura 25.
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Figura 25

Programa de control del elevador de alimentos




Nota. Captura del programa que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el cual se

indica el funcionamiento del elevador de alimentos.
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Para el control del dosificador de alimento se plantea la utilizacion de dos
sensores inductivos establecidos en la entrada I3 e 14, siendo 13 el sensor que detecta
si el comedero se encuentra en estado vacio, e 14 el sensor que detecta si se
encuentra en estado lleno. El bloque (B002) que pertenece a un relé auto enclavador,
se encarga de activar o desactivar la salida Q1, dependiendo de la sefial brindada por
los sensores inductivos, o a su vez se establece un bloque de retardo a la conexion
B007, el cual estd configurado con un tiempo de 10 segundos para detener el proceso
de llenado si por algiin motivo no lograra activarse el sensor de la entrada 14. Asi
mismo se establecen marcas para la activacion manual desde la interfaz web, e
indicadores del estado en que se encuentra mientras transcurre el tiempo establecido
de llenado, tal y como se muestra en la figura 26.

Figura 26

Programa de control de dosificador

CONTROL DE DOSIFICADOR

SENSOR1. . . .. % ﬁ o L M3 (MAN DOSIFICADOR) .
. 13 (ALIMNETADOR VACIO) — : ' —
_ ... .BOO5. . _ _ _ A

01 (DOSIFICADOR)

SENSOR2
4. (ALIMNETADOR LLENO) .

B'aj?_TT DELLENADO . . M2 .

Nota. Captura del programa que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el cual se

indica el funcionamiento del motor dosificador de alimento.
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Para el control de la electrovalvula se utiliza un sensor de nivel de agua
vertical establecido en la entrada I8, quien al momento de quedarse sin agua, se
encarga de dar un pulso al PLC y de esta forma activa la salida Q4 que pertenece a
una electrovalvula, la cual se encarga de dar paso y reabastecer la cisterna de agua en
un tiempo de 10 segundos establecidos en el bloque B042 que pertenece a un retardo
a la desconexion, ademas, se establece una marca para el control manual a través de
la interfaz web, asi como también el estado de la cisterna de agua, tal y como se
muestra en la figura 27.

Figura 27

Programa de control de electrovalvula

CONTROL DE ELECTROVALVULA

M12 (MAN ELECTROVALVULA).

M
. BDd4. . .
ﬂ S gl IDA A ELECTROVALVULA
L — B043. 04 (ELV_AGUA)
BO41 1
& BD42TT FILL AGUA |
i L i
SENSOR DE NIVEL DE AGUA _ 1l
18 (NVELDEAGUA) . . . . . . R I
| " o o o o . . -+ Rem = off

00 10m# -

Nota. Captura del programa que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el cual se

indica el funcionamiento de la electrovalvula a través de un sensor de nivel de agua.
Para la configuracion del servidor web se utilizo el software Logo Soft

Comfort V8.3, para ello se describe el procedimiento a seguir el cual se detalla a

continuacion.
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Configuracion del Servidor Web. Con el Logo encendido y conectado a la
red mediante el puerto Ethernet, en el programa LOGO! Soft Comfort V8.3, ir a la
opcion de menu “herramientas” y dar clic en “Conexiones Ethernet”, tal y como se
muestra en la figura 28.

Figura 28
Configuracion del servidor web Logo! V8

B LOGO!Soft Comfort
Archivo Edicion Formato Ver Herramientas Ventana Ayuda

e HE | X Transferir >
| Modo de diagrama | Proye “f3 Determinar LOGO! F2
| seleccién de dispositivos... Ctri+H —
1 3 2
\: Dioyiamar Comparar... CtrlsMenos i
B Agregar un nuevo diagrama
51> ALIMENTADOR AVICOLA. | 815, Simulacién =] ]
Pardmetros de simulacidn... . C

Estableciendo conexién con médem....

AN

g  Conexiones Ethernet._
Mapeando pardmetro VM_

Opciones...

Nota. Captura del ment herramientas y “Conexiones Ethernet” de Logo Soft
Comfort V8.3.

Para establecer la Comunicacion para el Servidor Web, en la opcion
configuracion online se debe seleccionar el método de conexion a Ethernet, luego
ingresar la direccion IP que tiene asignado el LOGO V8, en este caso 192.168.1.3 en
la opcidn de “Direccion de IP de destino” y dar clic en “Conectar”, para lo cual se

refleja la comunicacion con el logo, tal y como se muestra en la figura 29.

Figura 29
Comunicacion establecida para el servidor web Logo! V8§
jilii Configuracion de LOGO! -
: | Conectarse a LoGO! | “ : ﬂh":" =t ~
Mostrar versidn de FW
Asignar direccién IP Conectar mediante: Ethernet Reatek B8E21CE Wiredess LAN 802 1iac PC-E NIC

Estadn opesstive
Barrar programa y contrasefia
Pantalla de encendida de T

Desting

Cantador de horas ~ =
Cargar rogistra do datos =
Diagndsti N g
Mg [ Conectar
Horario de vernolimvierno - LI
Ajustes dal control de accaso
Filtro IP de servidor dinkmica Direccidn IF de destino: 192168 1 3 Librata de direcciones
Sincronizacién de reloj OGSO Beresibla: o=
AiSEes MIE [mombre  Diseccién ip Mascana 08 subewi Fasaeela DireCoinn MAC Tipo dis ua:;:
Ajustes de transferencia de dat 2 e . ¥ Pty PN TR
Ajustes de conaxitn = ia nuba
Ajustes de certificado
|
' Pata proteger fas instalscianes, o3 sstemas, lim mbgulnes ¥ las redes de smenazes obernticn,
’ e3 necesria i e Pk to de seguridad industrial

integral que sea conforme a la tecnologia mis avanzada. Los prodisctos y ks solucianes de.

Siamens constitisyen Gnicamente una parta de este concapto. Encontrard mis informacitn

5o sequridad indistrial en N1 w5 me s Comindustialacurity.

Aceptar Cancelar Ayuda

Nota. Captura de la ventana de “Configuracion de LOGO! de Logo Soft Comfort

V8.3, en la cual se establece comunicacion con el Logo!.
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Para los ajustes de control de acceso para servidor web, en la opcidon “Ajustes
de control de acceso” dar clic en los permisos: Permitir acceso de servidor web y
Activar Web User, crear la contrasena del usuario para el ingreso al servidor web y

dar clic en “Aceptar”, tal y como se muestra en la figura 30.

Figura 30
Ajustes de control de acceso para el servidor web
ﬁ Configuracién de LOGO! x
[« ion affline ._i' anline
Conectarse 2 LOGO] =

Acceso de servidor web
Mostrar versidn de FW

Asgrar direccin P
Ajustar relof ) Permitis accesa HTTP (servidor web y LOGO! App)
Estad operative () Permitis Gnicamente accesa HTTFS

ROtV PIOgSAY SUNt 7 Al activar el acceso NTTF se abrirén los puertos BO y BOB0 o sequros
Panitalla de encendida de T 4

Contadar de horas
Cargar registro de datos Aplicar
Diagnéstico

Horano de veranolimismno
Ajues del conbiol de sccesn

B Permitir access de servidor web

B Activar Wed User

filtra IF de servidor dndmico Weh Ugses
Sincromizacitn de redoj Nusit conlrasefis. ssssssnsss
Ajustes TP Sequndad de |3 contrasena:

Ajustes de transferencia de daty
Ajustes de conesibn  1a nube
Ajustes de certificada

Conlimar nueyd COnrsefia sessessese

Aplicar
1B Activar Wob Guest User para servidor wep local
Web Guest User
Nusva LOlaeis ssssssssss
Seguridad de |3 contrasefia-
Cosfirmar nueva contrasels. sessssssss
Aplica

[ fctivar (68T Apg Used

APF User

Nota. Captura de la ventana de “Ajustes de control de acceso de Logo Soft Comfort
En la interfaz de inicio de sesion en el servidor web, abrir un navegador web

y en la barra de direcciones, ingresar la direccion IP del LOGO V8 “192.168.1.3”,

aparecera la pantalla del servidor web en la cual se ingresa la contrasefia asignada en

este caso “LOGQO”, y se mostrara el inicio de sesion del servidor web, tal y como se

muestra en la figura 31 y 32.

Figura 31

Interfaz de inicio de sesion en el servidor web

SIEMENS

e e
ecceccocece

- Wb Ut -
Engaus v

B Iralapagna personalizada
Na carr

Nota. Captura de la interfaz de inicio de sesion en el servidor web de Logo!
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Figura 32
Interfaz de sesion iniciada en el servidor web

‘ SIEMENS

_—

* Sistamna LOGO!

e o A . Sistema
eeeeooceeee
Serie de dispositivo LOGOIA GED10562-0m08 08AD
- Tipo de dispositivo 12/24RCE
i N 1.83.01
' LOGO!TD SIEMENS Versidn PV 83.0 )
Direccidn IP 152.168.1.3
Estada Parada

Nota. Captura de la pantalla de inicio de sesion del servidor web de Logo Sof

Para la elaboracion de la interfaz web se utiliza el software Logo Web Editor
conjuntamente con el software Logo Soft Comfort V8.3, para ello y una mejor
visualizacion, se crea varios HMI especificando cada uno de los procesos de
funcionamiento que se detallan a continuacion.

Primeramente, se realiza la configuracion del mapeo de variables,
previamente establecidas en la programacion de Logo Soft Comfort, se ingresan y se
establece los parametros de funcionamiento, al momento de ingresar cada una de
ellas automaticamente se asigna una direccion y el tipo de variable, y finalmente se
da clic en aceptar, tal y como se muestra en la figura 33.

Figura 33

Mapeo de variables en Logo Soft Comfort
.

Archivo  Edicién Formato Ver Herramientas Ventana Ayuda
Fr3pdES X XEEI O PR BE N

| Modo de diag :leﬂlldell.“
» Diagramas kA | FalAL: F0 0c BEERCDIODD QS| 255 ||
B Agregar un nuevo disgrama IFEE
B ALIMENTADOR AVICOLA - - |
& Configuracién de memoria variable X ]
11} Bloque Parimetro Tipo Direccifin
1 5 BOO3 VACIADO TOLV [Retardo 2z .. Retardo a fa conexidn 7 Word O
2 [ BOO7 T DE LLENADO [Retardo ala ¢ Retarde 4 2 conexidn (57 Word 2
3 5 B9 T ETAPAT [Retardo 2 la conex. Retardo a Iz conexidn 57" Word 4
4 [ 022 T ETAPAZ [Retardo 3 1a conexi_. Retardo 2 la conexidn 557" Word &
5 [ BO24 T ETAPAZ [Retardo 2 Iz conexi... Retardo  la conexidn [ Word L]
& N BO42 TFILL AGUA [Retardo alade... Retardo a la desconexion (5" Word 0
7 U BOO3 VACADO TOLV [Retardo 2|2 . Tiempo restante (e Word 12
8 [ BOO7 T DE LLENADO [Retardo ala .. Tiempo restante O Word 4
9 | BO42 TFILL AGUA [Retardo 212 de.. Tiempo restante 3 Word 16
10 5 BO4Z TFILL AGUA [Retardo 3 lade... Valor actual O Word 18
11 (3 BOO7 T DE LLENADO [Retzrdo 2 la . Valor actual O Word 0
n

Nota. Captura de la configuracion que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el

cual se indica el mapeo de variables.
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Para la transferencia de datos desde la PC al Logo!, se ingresa en el ment
herramientas, luego en la opcion transferir PC-LOGO!, seguidamente aparece la
interfaz de comunicacion en la cual se ingresa la direccion IP del LOGO! y se realiza
una prueba la conectividad, luego se da clic en la opcion aceptar y se realiza la
transferencia de datos. En esta etapa se transmitiran todas las configuraciones
establecidas en Logo Soft Comfort para que luego puedan compilarse con la
configuracion de Logo Web Editor, tal y como se muestra en la figura 34 y 35.
Figura 34

Menu de configuracion de transferencia de datos

Herramientas Ventana Ayuda

Transferir > @ PCo>LOGO! CtrlD
= . g !
U =gy Determinar LOGO! F2 & LC_’G_O s i
! ————— a0 !
Seleccion de dispositivos... Ctrl+H B o todo
§%  Detener LOGO!
Comparar... Ctrl+Menos Conf. fbrica LOGO!
ol Simulacién =] Sincronizar r.eioj con EM
Parémetros de simulacion... Mostrar versidn de FW
; : 7 Borrar programa de usuario y contrasefia
#% Estableciendo conexion con médem... ot vl 08 ot
a
: = Configurar direccion de red...
i Condiones E!l?ernet_.. Configurar modo normalfesciavo...
Mapeando pardmetro VM... Ajustar (2 hora.
Opciones... Horario de verano/invierno...

Nota. Captura de la configuracion que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el

cual se indica el proceso de transferencia de datos de la PC al Logo.

Figura 35
Conectividad y transferencia de datos de PC a LOGO!
BE Interfaz x 1
Interfaz
Conectar mediante: Ethernet - Realtek 8521CE Wireless LAN B02.1ac PCHE NIC
Destino
v —
L
Direccitn IP de destino: 192.168. 1. 3 Libreta de direcciones
LOGO! accesible: %)
Nombre  Direccion IP Mascara de subred Pasarela Direccion MAC T Tipo disp. " Estado
L

Transferencia de datos en curso...

i —————
100%

Nota. Captura de la configuracion que se realiza en Logo Soft Comfort V8.3, en el

cual se indica la conectividad y la transferencia de datos desde la PC al Logo!.
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En la creacion de la pagina web de inicio se considera colocar imagenes
acordes a todos los procesos del sistema, dentro de los cuales se insertan botones,
textos e indicadores analdgicos, los mismos que se configuran seglin las variables
previamente establecidas en Logo Soft Comfort y en la tabla de etiquetas de LWE.
Aqui se muestra la pagina principal donde se monitorea el funcionamiento general de
la planta, tal y como se muestra en la figura 36.

Figura 36

Creacion de la interfaz web principal del alimentador avicola

FRERY OCNCTIERe

Frojects = Bl | CONTROLDETOUM s | CONTROLDEDOSIFICADCR, | CONTROLMIFELSS DS CRECMENTD »  “CONTROLMIVELDEAGUA = DUAGHOSTICOLD = Momedige x|

From ALIMENTADOR AVICOLA

!} 'wnu |..1\L'| MODO
| sy 0% AUTOMATICO

o REINICIAR
- CICLO MOTOR
DOSIFICADOR

NIVELES DE
CRECIMIENTO  NIVEL ACTUAL

1 Tent

(o Pashiumn

e L
Koz SEMANAS
s [l

LLENADO DE LLENADO DE TOLVA DE
] 3 A 4 COMEDERD BEBEDERD ALIMENTO

[ve— ELEVADOR

(2 060 Cok

(O soume ﬂ SEMANAS
[ T e
LY,

SEMANAS
Nota. Captura de la creacion de la pagina web de inicio en Logo Web Editor, en
donde se controla y monitorea todo el proceso automatico del sistema.

Para la creacion de la interfaz web de la tolva se considera colocar una
imagen de una tolva, dentro de la cual se inserta una barra analégica para la
animacion de vaciado de la misma, también se inserta cuadros de valores analdgicos
en los cales se puede configurar el tiempo y rango de vaciado de la tolva, ademas se
coloca dos imagenes las cuales indican el estado del mismo, la luz color azul indica

que la tolva se encuentra llena y la luz verde que se encuentra vacia. Aqui se muestra
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la interfaz para el monitoreo y configuracion del vaciado de la tolva a partir del aviso
que emite el sensor foto eléctrico al detectar la ausencia de alimento, tal y como se
muestra en la figura 37.

Figura 37

Creacion de la interfaz web de la tolva

& K IMBITADOR AL
= .J P

e MONITOREO Y CONFIGURACION
| e DE TOLVA DE ALIMENTO

[y comonror

[y cescnagmons

I W Gond Configuraton
'!'- Mgy

ol MODO
(Chone OFF AUTOMATICO

e TOLVA DE ALMENTO
LLENHA

TIENPO DE VACIADO DE
TOLVA

SEGUNDOS

TIEMPO RESTANTE

SEGUNDOS

TOLVA DE ALIMENTO
vaCA

Nota. Captura de la creacion de la pagina web en Logo Web Editor, en donde se
monitorea el nivel de vaciado de la tolva.

Para la creacion de esta interfaz web del dosificador de alimento se considera
colocar una imagen de un motor dosificador de alimento dentro del cual se inserta
una animacion que indica la rotacion del motor al momento en que se encuentra
funcionando, también se inserta cuadros de valores analdgicos en los cuales se puede
configurar el tiempo de llenado de los comederos, ademas se coloca un boton con el
cual puede activar de manera manual este motor y dos imagenes las cuales indican si
los comederos se encuentran llenos o vacios. Aqui se muestra la interfaz para el
monitoreo y configuracion del dosificador de alimentos, tal y como se muestra en la

figura 38.
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Figura 38

Creacion de la interfaz web del dosificador de alimento.

gm MONITOREO Y CONFIGURACION
e DOSIFICADOR DE ALIMENTO

THNTT
o N e e i
.!"i“‘

MODO
o “" AUTOMATICO

b TIENPO 0 LLENADO DE TENPO RESTANTE PAA
Ocw ComEDeRDs LLENARO

SEGUNDOS SEGLNION

P MOTOR COMEDEROS
B DOSIFICADOR VACIO$

Rl . MODO MANUAL

| gl
10 b, Yo
W g ke

L MESIONE PARA ACTIVAR
£L MOTOR 0€ PORMA
WAL

COMEDEROS
LLENOS

Nota. Captura de la creacion de la pagina web en Logo Web Editor, en donde se
controla y monitorea el dosificador de alimento.

Para la creacion de esta interfaz web del elevador de los Niveles de
Crecimiento se considera colocar una imagen donde se muestra los 3 niveles de
altura respecto al crecimiento de las aves, junto al mismo se encuentran dos flechas
las cuales se pintan de color azul para indicar su estado ya sea subiendo o bajando,
también se inserta dos botones con los cuales se puede elevar o bajar el alimentador
de forma manual, ademas se coloca tres imagenes de aves de tamafio bajo, medio y
grande, las cuales indican la etapa de crecimiento de las mismas. Aqui se muestra la
interfaz para el control y monitoreo del elevador del dosificador de alimentos, tal y

como se muestra en la figura 39.
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Figura 39

Creacion de la interfaz web del elevador de alimentos.

= 4% ADETOOR ARCOLA

' ’;‘*’m: MONITOREO Y CONFIGURACION
\ S DE LOS NIVELES DE
i coma e | CRECIMIENTO

B owaommeo
: ‘_: (bl Coefiprion
@i MoDo
o AUTOMATICO

i NVEL
49 i |, SAE

g"l A0 SEMANAS

O
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et

" MODO MANUAL
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|G Pt ! ELEVADOR

A0 Sy Butizn

..m
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e
£ Ranbow
PRESIONE PARA SUBIREL  PRESIONE PARA BAJAR EL
|| Mincelaneous ELEVADOR ELEVADOR
| (2 e 0ot
11Fy
N

' 3A4
SEMANAS

'1A2
SEMANAS

ScakeTire

||| Tend Ve
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Nota. Captura de la creacion de la pagina web en Logo Web Editor, en donde se
controla y monitorea el elevador de alimentos.

Para la creacion de esta interfaz web del nivel de agua se considera colocar la
imagen de un bebedero el cual representa la cisterna de agua implementada en la
planta, dentro del cual se inserta una barra analdgica para la animacion de vaciado de
la misma, también se inserta cuadros de valores analdgicos en los cales se puede
configurar el tiempo y rango de vaciado de la tolva, ademas se coloca una imagenes
la cual indica que la electrovalvula se encuentra activada y un boton para el control
manual de la electrovalvula. Aqui se muestra la interfaz para el monitoreo y
configuracion de la cisterna de agua a partir del aviso que emite el sensor de nivel al

detectar la ausencia de agua, tal y como se muestra en la figura 40.
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Figura 40

Creacion de interfaz web del nivel de agua

vy MONITOREO Y CONFIGURACION

ol DE LOS BEBEDEROS DE AGUA

B comoees

3

B ouosmco1]

5§ Gobal Corfratn
1) Nevigatr

Comy b x Bl Mono

e o AUTOMATICO

o [
] s ! TIEWPO DE LLENADO
[ e .
e $EBUNGOS
[} rege 7
@m ¢

Ik

ot MODO MANUAL

Qe

TIEMPO RESTANTE

SEGLNDOS

I St Buton

..m

| e
4 kg e
i tndegiae |

Q_ﬂm
Miscelaneows
My
(41060 odk PRESIONE PARA ACTIVAR
i L4 ELECTROVALVULA DE
(L) Sclerime
!
E‘.!uﬂ\'ﬂ
£ vetn

ELECTROVALVULA

Nota. Captura de creacion de la pagina web en Logo Web Editor, en donde se
controla y monitorea el nivel de agua e la cisterna.

Para la creacion de la interfaz web de diagndstico de entradas y salidas del
PLC, se considera colocar ocho botones indicadores los cuales representan a las
entradas y cuatro botones indicadores mas los cuales representan a las salidas que
tiene el PLC Logo!, ademas textos para el renombrado de cada uno de los
indicadores. Aqui se muestra la pagina de diagnoéstico, en el cual se puede observar
en tiempo real la activacion y desactivacion de los sensores y actuadores del sistema,
con lo cual se podra identificar el dafio de algliin sensor al no recibir la sefial, tal y

como se muestra en la figura 41.
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Figura 41
Creacion de la interfaz de diagnostico del PLC
S
3 DIAGNOSTICO DE ENTRADAS Y
e SALIDAS DEL PLC
T -l ENTRADAS FUNCION
P @ n el bl
e ARUALA GPTILS
B 8 MEL B roLve SALIDAS FUNCION
i @ » TSI @ o R
v
- 14 BEHION WEULTAS 2
‘.‘:,,_...,._ . COPRDOL LI ‘ [+} U POTOR BLEVAROR
. -
| woene . s an . Q3 A
T @ o SR @ o memmue
o s @ v R
b i
B 8 .

Nota. Captura de creacion de la pagina web en Logo Web Editor, en donde se realiza
el diagnostico de entradas y salidas del PLC Logo!

Para la configuracion de la tabla de etiquetas, nos debemos basar en las
variables asignadas en el mapeo de Logo Soft Comfort, ya que es donde se establece
el funcionamiento de los bloques, los parametros, el tipo de variable y la direccion de
cada una de ellas. Se debe ingresar cada una de las etiquetas insertando el nombre, el
tipo de bloque, el nimero de bloque y el modo de acceso de las etiquetas, tal y como

se muestra en la figura 42 y 43.

Figura 42

Configuracion de etiquetas en Logo Web editor

-/OR| CONTROL NIVELES DE CRECIMIENTO  x | *CONTROL NIVELDEAGUA x| DIAGNOSTICOI O x| HomePage x| TagTable xl & 4 t}@

Tag Table | totce: Gobal tags, tobe used for companent bindng.

Add Delete
Index Name 10T Thing Name Block Type Block Number Access Mode
0 VACIADO DE TOLVA Local Device W | 0 Word
1 [TIEMPO DELLENADO ALIMENTO Local Device w | 2 Word
z | TIEMPO ETAPAL Local Device | w | 4 Word
3 TIEMPO ETAPA2 Local Device Wi | 6 | Word
| & | TBWOETAPA3 | LocalDevke W i 8 [ Word
5 | TIEMPODELLENADOAGUA | Local Device | w | 10 1l Word |
3 T RESTANTE VACIADO TOLVA Local Device W 12 | Word
7 [TRESTANTE LLENADO COMED.., “Local Device | w 7] [ Word
8  |TRESTANTE LLENADO DE BEB... Local Device W 16 | Word
5 TIEMPO ACTUAL DE LLENADO Local Device W | 18 | Word
10 [TIEMPO ACTUAL LLENADO CO... Local Device | W i 2 | Word

Nota. Captura de la configuracion de la tabla de etiquetas en Logo Web Editor
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Variables para la configuracion de etiquetas en Logo Web Editor

T

ﬁ Configuracion de memoria variable
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x |

=

Blogue
5 B0O3 VACIADO TOLV [Retardo a3 ...
5 BOO7 T DE LLENADO [Retardo alac...
5 BO19 T ETAPAT [Retardo a la conexi...

¥ B042 TFILL AGUA [Retardo a la de...
5 B003 VACIADO TOLV [Retardo 2 3 ...
5 BOO7 T DE LLENADO [Retardo alac...
# BO42 TFILL AGUA [Retardo alade...
# BO42 TFILL AGUA [Retardo a lade...
11 5 BOO7 T DE LLENADO [Retardo alac...

L]

LT - - - TR B - F N

—
(=]

& B022 T ETAPA2 [Retardo a la conexi...
& B024 T ETAPA3 [Retardo 2 2 conexi...

Parametro
Retardo a la conexion 77
Retardo a | conexién 77
Retardo a la conexion [
Retardo a |2 conexién [
Retardo a la conexion 77
Retardo a la desconexion [/
Tiempo restante C¥
Tiempo restante Q
Tiempo restante C¥
Valor actual Q@
Valor actual Q

Tipo
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word

O N NS

10
12
14
16
18
20

Direccion

Nota. Captura de la configuracion de la tabla de mapeo de variables para la

configuracion de etiquetas en Logo Web Editor.

Para la descarga de las paginas web al Logo!V8, se debe establecer

comunicacion entre la PC y el Logo!, para ello se debe ingresar la direccion IP del

dispositivo y se realizara la descarga. Las etiquetas, imagenes, y animaciones, en si

toda la programacion, se almacena en una tarjeta micro SD que incorpora el Logo!

V38, tal y como se muestra en la figura 44.

Figura 44

Descarga de Pagina Web a Logo!V8§
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ALIMEN’

192,168, 1. 3

Accessble Device:

Test
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(&

IP Address

Subnet Mask
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Mac Address Status

Nota. Captura de comunicacion PC-Logo, para descarga de las paginas web a LWE.
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Construccion del Prototipo

Para la construccion del chasis, se utiliza solamente materiales como; angulos
metalicos de 17y de 3/4”. Ya planificado el nimero de comederos y bebederos que
contiene la planta, se establece las distancias adecuadas para su construccion,
considerando las medidas de cada uno de sus componentes eléctricos a montarse, asi
como las alturas maximas de los niveles de crecimiento de las aves y el nimero de

aves por comedero, tal y como se muestra en la figura 45.

Figura 45

Construccion de chasis del alimentador avicola

Nota. Fotografia del chasis en construccion y ya finalizado.

En base al disefio eléctrico de los diagramas de control y fuerza, en el cual se
define los equipos y compontes a utilizar, se realiza el montaje e instalacion de cada
uno de los componentes eléctricos dentro de un tablero metélico de dimensiones
40x60x20cm, el cual se encuentra adosado a la estructura metalica de la planta de
alimentacion avicola.

Para la construccion del tablero de control automatico, se utiliza equipos y
materiales como: Un PLC Logo! V8, cuatro disyuntores, tres contactores, dos relés
térmicos, 15 m de cable TW#18, una fuente de alimentacion de 12v y 30 conectores

tipo bornera, tal y como se muestra en la figura 46.
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Figura 46

Montaje e instalacion de tablero de control automatico

P———— T

Nota. Fotografias del montaje e instalacion de equipos y componentes eléctricos para
el sistema de control automatico.

Para la elaboracion del Dosificador de alimento. para el abastecimiento de
alimento hacia los comederos, se fabrica un tornillo sin fin de medicas 1.20m x un
diametro de 5cm, el cual se encuentra fijado en el eje se rotacion de un motor
reductor de 120v, y dentro de un tubo metalico galvanizado por el cual mediante la
rotacion del motor extrae el alimento desde la tolva, los desliza a través del tubo
metalico y distribuye el alimento a cada uno de los comederos, tal y como se muestra
en la figura 47.

Figura 47

Construccion de dosificador de alimento

Nota. Fotografias del proceso de fabricacion y montaje del dosificador de alimento
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Para la adecuacion de los comederos, se emplea una masa metalica la cual
serd detectada por los dos sensores que regulan el nivel de llenado del comedero,
ademas emplea dos resortes los cuales provocan que el comedero baje y se regrese
segun su peso. La finalidad de estos, es encender y apagar el motor del dosificador
de alimento, tal y como se muestra en la figura 48.

Figura 48

Adecuacion y montaje de comederos

Nota. Fotografias del proceso de adecuacion y montaje de comederos.

Para la construccion de la tolva de alimento se emplea un recipiente plastico
de forma cénica colocado en una base metélica para su soporte. La tolva contiene un
sensor el cual se encarga de controlar el nivel bajo de alimento, este es montado e
instalado en la parte superior a 60 cm del fondo de la tolva, para que desde ahi
detecte la existencia de alimento, tal y como se muestra en la figura 49.

Figura 49

Montaje e instalacion de tolva y sensor fotoeléctrico

Nota. Fotografias del proceso de montaje e instalacion de tolva y sensor fotoeléctrico
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En la construccion del elevador de dosificador de alimentos para la elevacion
del dosificador de alimentos, se emplea un motor reductor de 120v, el cual produce
la rotacion del eje horizontal que contiene dos cables de acero que se encuentran
anclados al dosificador y es por ello que, al girar, produce que el cable se envuelva y
se deslice a través de rieles, tal y como se muestra en la figura 50.

Figura 50

Montaje e instalacion de elevador de alimentos

Nota. Fotografia del elevador de alimentos montado e instalado.

Para el control de acenso y descenso del alimentador, se ubican tres sensores
inductivos a distintos niveles de altura, los cuales indican la posicion del alimentador
segun la edad del ave respecto al tiempo de produccion, es decir, el nivel 1 serd para
aves que estén dentro de la primera y segunda semana de produccion, el nivel 2 para
la tercera y cuarta semana de produccion y el nivel 3 para la quinta y Gltima semana

de produccion, tal y como se muestra en la figura 51.

Figura 51

Sensores de niveles de crecimiento

Nota. Fotografia de los sensores para el control del elevador del alimento.
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Para el suministro automatico de agua se emplea una electrovalvula, la cual,
mediante el sensor de nivel, abre o cierra el paso de agua para el llenado automatico
de la cisterna, tal y como se muestra en la figura 52.

Figura 52

Montaje e instalacion de sensor de nivel de agua y electrovalvula

[ \ Y/

Nota. Fotografia del montaje de sensor y electrovélvula para el agua.

Los bebederos de niple se colocan en una tuberia de PVC horizontal de 70cm
de longitud por 1" de diametro, esta se encuentra anclada al elevador de alimentos,
por lo que se elevaran también acorde al nivel de crecimiento de las aves, tal y como
se muestra en la figura 53.

Figura 53

Elaboracion y montaje de bebederos de niple
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Nota. Fotografias de la elaboracion y montaje de bebederos de niple.
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Funcionamiento General del Prototipo

Figura 54
Arquitectura general de funcionamiento del sistema
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SENSOR DE
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v
ELECTROVALVULA MOTOR MOTOR
DOSIFICADOR ELEVADOR

Nota. Esta figura representa el funcionamiento general del sistema

Para el funcionamiento del sistema de dosificacion de alimento, se utiliza dos
sensores inductivos ubicados en uno de los comederos de la planta, estos se activan
segun el peso que contenga el comedero, ya que al estar lleno este desciende a la
posicion del sensor 1 y al estar vacio asciende a la posicion del sensor 2 mediante la
fuerza que ejercen dos resortes metalicos colocados en el mismo. Estos sensores
envian sefiales al PLC, el cual activa o desactiva el motor que administra el alimento
a los comederos. Asi mismo se utiliza un sensor fotoeléctrico reflectivo el cual envia
una sefial al PLC, para que mediante el servidor web en el HMI muestre de forma
grafica en forma descendente el nivel escaso de alimento que se encuentra en la
tolva, para su reabastecimiento manual.

Para el funcionamiento del elevador del dosificador de alimento, se utiliza
tres sensores inductivos ubicados en el chasis de la planta en tres niveles diferentes
segun la estatura del ave respecto al tiempo de su produccion, es decir en el nivel 1
se encuentra el sensor 1 ubicado a S5cm del nivel del piso, asi mismo el sensor 2 a
15cm, y el nivel 3 a 25cm, el nivel 1 representa a la primera y segunda semana de
produccion, el nivel 2 a la tercera y cuarta semana y el nivel 3 a la quinta y sexta
semana. El elevador cambiara su posicion pasada las 336 horas de funcionamiento

que contiene dos semanas de produccion, programadas en el PLC, asi mismo al
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finalizar la las etapas de produccion este se detendrd y mediante una pulsacion
sostenida de 5 segundos al boton REINICIAR CICLO establecido en la interfaz web
de inicio, este volvera a su posicion inicial para una nueva etapa de produccion. Cada
uno de los sensores empleados, se representan de forma grafica en el HMI, en donde
se visualiza su funcionamiento y el nivel en que se encuentra.

Para el funcionamiento del suministro automatico de agua, se utiliza un
sensor de nivel tipo vertical, el cual envia una sefial de 12v al PLC cuando este no se
encuentra con agua, activando de esta manera la electrovalvula para el
reabastecimiento automatico de agua con un tiempo de seguridad de 10 segundos
para evitar derrames en el caso de una falla.

En la figura 54, se muestra todos los procesos que realiza el sistema, se
ejecutan a partir de la programacion establecida en el PLC, el cual mediante la red de
internet con el servidor web se envian los datos que generan sus entradas y salidas, y
de esta manera se visualizan de forma grafica en la interfaz web disefiada en Logo
Web Editor, dentro de una red local LAN, a través de cualquier dispositivo movil.
Figura 55

Diagrama de flujo del sistema general de control y monitoreo

( INICIO )
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l

e
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(_,-"--’ Conectividad “"“"—-._E
b MRS e g
=== T
— =

SI

// -Abrir navegador Web al
/ -Ingresar direccion IP //'
/' 192.168.1.3
e -Ingresar contrasena: LOGO -

L Control v Monitoreo ]

Nota. Esta figura representa el funcionamiento general para el control y monitoreo

de procesos del sistema.
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Para el correcto funcionamiento del sistema lo mas importante es ejecutar de
manera correcta la configuracion del mapeo de variables que se establecen en la
programacion de PLC, asi como también la transferencia de datos desde la PC al
Logo!, realizando las pruebas de conectividad necesarias ya que es donde se
trasmiten todas las configuraciones del programa a las interfaces web y de esta forma
garantizar el buen funcionamiento para el control y monitoreo de procesos. En la
figura 55, se explica el flujograma de funcionamiento del sistema automatico.
Figura 56

Diagrama de conexion eléctrica del sistema
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DOSIFICADOR ELEVADOR

Nota. Esta figura representa la conexion fisica de todo el sistema.

La instalacion de cada uno de los componentes del sistema se realiza de
manera precisa ya que cuenta con dispositivos eléctricos y electronicos los cuales
tienen polaridad y requieren de dispositivos de protecciéon como disyuntores
eléctricos.

En la figura 56, se muestra la conexion de cada uno de los componentes del

sistema, iniciando desde el PLC el cual es alimentado desde una fuente de
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alimentacion de 12v DC, la misma que suministra de energia eléctrica a cada uno de
los sensores del sistema de los cuales retornan sefiales digitales para el
funcionamiento de las salidas en donde se encuentran conectados los motores y
electrovalvula, que trabajan a 120v AC.
Pruebas de Funcionamiento y Resultados
Pruebas

Inicialmente, se realiz6 una prueba de potencia para determinar la carga a
instalarse en el sistema, analizando el datasheet de cada uno de los componentes para
su correcto funcionamiento. En la figura 57 se determina el tipo de corriente
eléctrica, las caracteristicas de los elementos de proteccidn eléctrica y la fuente de
alimentacion para el sistema de mando, donde se obtuvo los siguientes datos:
Figura 57

Prueba y calculo de potencia para el sistema

Calculo de parametros en 120V-AC
Potencia en AC
2 motorreductor 120v / 350w = 750w
1 electrovalvula 120v / 25w = 25w
3 contactores 3P 120v /19w = 57w
Total de carga en watts = 832w
Amperaje en AC

[ P 832W_693A
Vo120

Resultado de 1a prueba realizada:
Se determina que la potencia total requerida es de 832w con un
amperaje de 6.25A, lo cual nos indica que requiere de un
disyuntor térmico de 10A siendo el inmediato superior.

Calculo de parametros en 12V-DC

Potencia en DC

1 PLC Logo! V8 12v / 28.8W =28.8w

5 sensores inductivos 12v / 0.12w =0.60w

1 sensor fotoeléctrico 12v / 0.72w =0.72w

1 sensor de nivel vertical 12v/ 0.15w = 0.15w
Total de carga en watts = 30.27w
Amperaje en DC

P 3027W

Vo122V
El resultado de la prueba realizada:
Se determina que la potencia total requerida es de 30.27w con
un amperaje de 2.52A, lo cual nos indica que requiere de un
disyuntor térmico de 5SA siendo el inmediato superior. Ademan
una fuente de alimentacion de 12v/10A.

= 2.52A

Nota. Esta figura hace referencia al calculo de potencia del sistema eléctrico.
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En la segunda prueba, en el programa en Logo Soft Comfort, se realizan las
la simulacion del programa, en la cual se logra verificar el correcto funcionamiento
de todos los bloques de funcionalidades segun las condiciones establecidas en el los
mismos, tal y como se muestran en la figura 58.

Figura 58

Prueba y simulacion de funcionamiento del programa
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Nota. Esta figura hace referencia a la simulacion de una parte del programa
desarrollado en el software Logo Soft Comfort.

En la prueba de conectividad fisica a la red LAN, se realiza la conexion entre
el puerto de comunicacion Ethernet del Logo! y el router principal, con el uso de un
conductor UTP, por el cual se transmite las sefiales para la configuracion,
compilacidn de programa, configuracion del servidor web, configuracion y descarga
de la pagina web y para el uso de la interfaz web.

A continuacion, en la figura 59, se muestra el PLC Logo! con la luz
indicadora LAN la cual indica que se ha realizado de forma correcta la

comunicacion.
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Figura 59
Conectividad fisica a la red LAN
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Nota. Esta figura hace referencia a la comunicacion establecida entre el Logo! y el
router principal.

En la prueba de la interfaz web del sistema de alimentacion avicola, una vez
implementadas todas las partes fisicas del sistema, como sensores y actuadores,
como también la pagina de interfaz Web, se procede a realizar las pruebas de
funcionamiento de cada uno de los procesos del sistema. Aqui se ejecuta dos modos
de funcionamiento; Modo manual y modo automatico.

Con el modo manual se puede realizar cada uno de los procesos desde la
interfaz web, sin necesidad de que los sensores se encuentren activados. Para ello es
simplemente activar el modo manual en el selector que se encuentra en el tablero
automatico y seguido dar clic a los diferentes botones establecidos en la interfaz.

Con el modo Automatico, la planta trabaja de forma autébnoma, ya que se
basa en las sefiales emitidas por los sensores por lo que no requiere la manipulacion
fisica de botoneras para su funcionamiento.

A continuacion, en las figuras 60,61,62, 63, 64 Y 65, se muestran las pruebas de
funcionamiento en las interfaces web creadas, desde donde se controla y monitorea

en tiempo real.
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Figura 60

Prueba de interfaz web principal de monitoreo

Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza desde la interfaz web

principal a todo el sistema en funcionamiento.

Figura 61

Prueba de interfaz web del nivel de la tolva

Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza desde la interfaz web

principal al sensor fotoeléctrico de nivel de la tolva.
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Figura 62

Prueba de interfaz web del dosificador de alimento

Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza con los comederos y sus

sensores en funcionamiento, desde la interfaz web.

Figura 63

Prueba de interfaz web del elevador de alimentos
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Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza con el motor, eje de

rotacion y sus sensores en funcionamiento, desde la interfaz web.



79

Figura 64

Prueba de interfaz web del nivel de agua de la cisterna
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Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza con la electrovélvula y el

sensor de nivel de agua, desde la interfaz web.

Figura 65
Prueba de interfaz web de diagnostico del PLC
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Nota. Esta figura hace referencia a la prueba que se realiza en la interfaz web de

diagnostico, en la cual se visualiza todos los procesos que efectua el PLC.
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Resultados

Durante la ejecucion de las pruebas de funcionamiento del sistema, se obtiene
resultados favorables, ya que, mediante el desarrollo del célculo de las cargas
eléctricas, se establece la utilizacion de dispositivos con un rango de tolerancia de
soporte mas elevado, por lo cual no se tiene inconvenientes como sobrecargas o
desperfectos en los equipos. De igual forma el PLC que viene a ser el cerebro del
sistema, trabaja en un rango de voltaje de 12 a 24V, por lo que lo vuelve preciso en
el caso de existir un pequefio sobre voltaje en la alimentacion de la fuente, tal y

como se muestra en la figura 66.

Figura 66

Dispositivos de proteccion y fuente de alimentacion

Nota. Esta figura hace referencia al montaje de los dispositivos de alimentacion y
proteccion previo al célculo de potencia realizado.

Se determina que el programa realizado y simulado en Logo Soft Comfort, se
acopla al funcionamiento fisico del sistema, en la figura 67 se muestra los tiempos de
funcionamiento de seguridad, los cuales sirven de ayuda en el caso de que un sensor

falle o simplemente no logre detectar y enviar la sefial al PLC.
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Figura 67

Resultados de tiempos de seguridad en las maquinas

TIEMPO DE LLENADO DE TIEMPO RESTANTE PARA
COMEDEROS LLENADO
SEGUNOOS SEG)
MOTOR
DOSIFICADOR

THAMPO D€ LLEMADD
te
I SEG
| 3 ]
TRNPFO € VACIADD DE ll s
TOLwA
SEGUNDOS | N Tiewro mesTANTE
P oG
3
TIEWrO REATANTE
2 FLICTROVALVIAL
I TLNDCTS
1

Nota. Esta figura hace referencia a los tiempos de seguridad configurables dentro de
tres procesos del sistema.

En el proceso de pruebas de control y monitoreo desde la interfaz web, se
tiene como resultados la buena conectividad a la red, ya que se mantiene un control
fluido de los procesos y se logran efectuar en tiempo real. Ademas, que la
conectividad LAN es suficiente ya que los procesos de crianza se manejan desde la
parte interna del area donde se encuentre ubicada, por lo que es funcional dentro de
una red local por medio de WIFI.

Se verifica que, durante la ejecucion de los procesos, la planta trabaja de una
forma organizada, precisa y compacta, lo cual garantiza la durabilidad del sistema
para su funcionamiento final que consiste en implementarlo dentro de un galpon de

aves en crecimiento.
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En la figura 68, se puede observar que la interfaz web desarrollada, se acopla
a los diferentes dispositivos moviles, lo cual convierte a este sistema en una
herramienta fundamental para la operacion y monitoreo de los sistemas de crianza
avicola.
Figura 68

Resultados de conectividad a través de distintos dispositivos moviles

Nota. Fotografia en la cual se muestra funcionamiento del sistema en diferentes

dispositivos moviles.
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Conclusiones

La informacién obtenida de distintas fuentes bibliograficas, permitio el
desarrollo del proyecto, en base a las necesidades de la produccion avicola de
nuestra localidad, enfocandonos en la tecnologia del servidor web del Logo
Siemens para el control y monitoreo de los procesos de alimentacion
mediante una pagina web.

Se determin6 que el software ePLAN Electric es ideal para el desarrollo de
un disefio eléctrico de control y automatizacion, ya que podemos visualizar e
implementar de forma adecuada los distintos elementos como el PLC,
sensores y actuadoras para determinar el correcto funcionamiento del
sistema, asi como también definir los componentes a utilizar.

A través del servidor web y mediante una interfaz realizada en el software
Logo Web Editor de Logo Siemens, se concluye que se puede monitorear y
controlar en tiempo real los distintos procesos de alimentacion avicola de la
planta, pero dentro de una red local a través de cualquier dispositivo movil.
Una vez implementado el sistema, se ejecuta las pruebas de funcionamiento
de campo, para lo cual se concluye que la planta trabaja con un buen
rendimiento ya que es autonoma y no requiere de una red de internet para su
operatividad ya que esta se maneja dentro de una red local para el control y

monitoreo de sus procesos.
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Recomendaciones

Para la innovacion en la industria de crianza avicola, es necesario mantenerse
actualizado dentro del ambito de la avicultura basandose en la Corporacion
Nacional de avicultores del Ecuador (CONAVE), en donde dia a dia, se crean
nuevas hipotesis de acciones de orden sanitario, ambiental y de promocién de
consumo de proteina animal, para el correcto crecimiento de las aves en
produccion.

Antes de realizar un circuito eléctrico, es importante emplear un software
para la elaboracion del mismo, ya que sirve como guia para la
implementacion y programacion del sistema, ademas es donde se analiza y se
determina todos los procesos segun las condiciones de funcionalidad.

Es necesario crear una interfaz web en donde se visualice de manera grafica
todos los procesos de la planta, asi mismo crear animaciones para el buen
entendimiento del operador que se encuentre frente al monitor de
operaciones, para el buen funcionamiento del sistema.

Se debe considerar el analisis del funcionamiento, ya que en el proceso se
pueden presentar anomalias las cueles se pueden calibrar de forma remota o
manual, teniendo en cuenta que es una maquina la cual puede presentar

desgaste y requiere del mantenimiento oportuno.
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Of. N°® 860 -VDIN-ISTS-2023

Sr.(ita). GONZALEZ MONTANO JIMMY FERNANDO
ESTUDIANTE DE LA CARRERA DE TECNOLOGIA SUPERIOR EN ELECTRONICA

Ciudad

De mi consideracion:

Por medio de la presente me dirijo a ustedes para comunicarles que una vez revisado el anteproyecto
de investigacién de fin de carrera de su autoria titulado “IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA
AUTOMATICO PARA EL CONTROL Y MONITOREO DE PROCESOS DE ALIMENTACION
AVICOLA UTILIZANDO UN PLC LOGO 8 EN LA CIUDAD DE ZAMORA EN EL PERIODO ABRIL -
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autoriza su realizacién y puesta en marcha, para lo cual se nombra como director de su proyecto de
fin de carrera (el/la) Ing. DAVID PAUL ROSALES HERRERA.

Particular que le hago conocer para los fines pertinentes.
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agih Coronel Mgs.
RROLLO E INNOVACION DEL ISTS
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AUTORIZO
A Jimmy Fernando Gonzalez Montafio con cédula de identidad Nro. 1900609908,
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PARA EL CONTROL Y MONITOREO DE PROCESOS DE
ALIMENTACION AVICOLA UTILIZANDO UN PLC LOGO 8 EN LA
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Loja, 10 de noviembre del 2023

Ing. Leydi Maribel Mingo Morocho
C.1. 1105653792
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DE CARRERA- ELECTRONICA, a peticion verbal por parte del interesado.

CERTIFICO
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peticion de la parte interesada y en forma legal,

CERTIFICA:

Que el apartado ABSTRACT del Proyecto de Investigacion de Fin de Carrera del seiior

JIMMY FERNANDO GONZALEZ MONTANO estudiante en proceso de titulacion
periodo Abril — Noviembre 2023 de la carrera de ELECTRONICA; estd correctamente

traducido, luego de haber ejecutado las correcciones emitidas por mi persona; por
cuanto se autoriza la impresion y presentacion dentro del empastado final previo a la
disertacion del proyecto.

Particular que comunico en honor a la verdad para los fines académicos pertinentes.

English is a piece of cake.

Cheched by:
Juan Pab o Quezada R
F.F.L. Teacher

Lic. Juan Pablo Quezada Rosales
DOCENTE DEL AREA DE INGLES ISTS - CIS
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Anexo V: Presupuesto

Tabla 1

Presupuesto general
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RECURSOS HUMANOS
Cantidad Nombre del Descripcion Valor Valor
Recurso Unitario Total
1 Desarrollador Estudiante que $0,00 $0,00
Del proyecto Documenta el
proyecto
1 Directora del Tutor de guia el $0,00 $0,00
proyecto desarrollo del
proyecto
1 Adulto Propietario de la $0,00 $0,00
Mayor casa donde se
va a desarrollar
el proyecto
1 Responsable del Persona $0,00 $0,00
proyecto encargada de la
carrera de
Electronica
TOTAL $0,00
RECURSOS TECNOLOGICOS
Cantidad Nombre del Descripcion Valor Valor
recurso Unitario Total
360 horas Internet Necesario para $20,00 $120,00
(6 meses) realizar
consultas.
TOTAL 120,00
HARWARE
Cantidad Nombre del Descripcion Valor Valor
recurso Unitario Total
1 Computadora Necesario para $500,00 $500,00
realizar la (Depreciado)
documentacion
1 Celular Pruebas y $200,00 $200,00
fotografias
TOTAL $700,00
SOFTWARE
Cantidad Nombre del Descripcion Valor Valor
recurso Unitario total
1 Office Word, Excel, $0,00 0,00
Power Point
1 Logo Soft Desarrollo de $0,00 0,00
Comfort codigo
Total 0,00
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RECURSOS LOGISTICOS
Cantidad Nombre del Descripcion Valor Valor
recurso Unitario Total
29 (Hojas Impresiones ~ Necesario para $5,00 $5,00
hasta el (Resma de obtener la
momento) hojas) planificacion
del proyecto, al
igual que los
borradores y el
proyecto final.
1 Empastado 2,50 $2,50
TOTAL $7,50
Tabla 2
Presupuesto de componentes y materiales
Equipo Cantidad Precio Unitario (§)  Precio Total ($)
PLC Logo!V8 24V 1 320,00 320,00
Siemens
Gabinete metalico 40x60 1 65,00 65,00
Disyuntores térmicos 4 6,00 24,00
10A riel Din
Contactores 3P/120V 3 16,00 48,00
Conectores bornera din 20 0,80 16,00
Relé térmico 9A 2 14,00 28,00
Motor reductor 120V AC 2 120,00 240,00
Bebederos de niple 6 3,75 22,50
Sensores Inductivos 5 18,00 90,00
Sensor fotoeléctrico 1 32,00 32,00
reflectivo
Comederos de plato 7,00 14,00
Fuente de alimentacion 22,00 22,00
12v/20A
Sensor de nivel vertical 1 9,00 9,00
Elementos de estructura 1 90,00 90,00
metalica
Canaleta ranurada 1 5,00 5,00
2mx4cm
Tolva pléstica 1 12,00 12,00
Conductores eléctricos 25m 0,75 18,75
Tanque plastico y 1 18,00 18,00

accesorios de tuberias

Valor total

1074,25
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Tabla 3

Presupuesto total del proyecto

Presupuesto del proyecto

Recursos Humanos $0,00
Recursos Tecnoldgicos $120,00
Hardware $700,00
Software $0,00
Recursos Logisticos $7,50
Componentes y materiales $1074,25

TOTAL $1901,75




Anexo VI: Cronograma

Tabla 4

Cronograma de actividades

CRONOGRAMA DETALLADO DE ACTIVIDADES

ESTUDIANTE: Jimmy Fernando Gonzalez Montafio

CARRERA: Tecnologia Superior en Electrénica

SEMESTRE: Abril - septiembre 2023

ACTIVIDADES

Abril Mayo Junio Julio Agosto

Septiembre

Octubre

Componente Proyecto de Investigacion de Fin de

Carrera

Semana Semana Semana Semana Semana

Semana

Semana

1 23 412 3 41 2 3 41 2 3 41

2 3 4

1

2 3 4

1

2 3 4

Peticion de solicitudes para el proceso de titulacion

Identificacion del problema

Planteamiento del tema

Elaboracion de justificacion

Planteamiento objetivos general y especificos

Marco institucional y Marco tedrico

Elaboracion de la Metodologia

Presentacion del Anteproyecto de Investigacion

Desarrollo de investigacion y propuesta de accion

X X X X X X X X X X X

Elaboracion de conclusiones y recomendaciones

Entrega de borradores de proyectos de investigacion de
fin de carrera




Anexo VII: Evidencias fotograficas
Figura 69

Etapa de construccion del prototipo

Nota. Fotografia de la construccion del chasis en etapa de soldadura.
Figura 70

Montaje de tablero de control automatico

Nota. Fotografia del montaje del tablero de control automatico en el chasis.
Figura 71

Construccion de tolva de alimento

Nota. Fotografia del armado de la tolva y colocacion del sensor fotoeléctrico.
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Figura 72

Construccion del sistema de agua

Nota. Fotografia del montaje del sensor de nivel y bebederos de agua.

Figura 73

Montaje de sensores para elevador de alimento

Nota. Fotografia del montaje e instalacion de sensores inductivos para el elevador de

alimento.
Figura 74

Pruebas del sistem en funcionamiento

Nota. Fotografia de la planta en operacion con el control y monitoreo en tiempo real

a través de distintos dispositivos moviles.
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Figura 75
Prototipo ya finalizado

Nota. Fotografia del prototipo y su sistema automatico finalizado.



