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Introduccion

Este proyecto surge para solucionar un problema en una linea de extrusién de perfiles de
caucho etileno-propileno-dieno o EPDM. Estos perfiles se emplean como juntas de
estanqueidad en los habitaculos de los vehiculos.

Actualmente, el perfil que se produce en la linea de extrusién se almacena directamente en
una caja, sin ningun tipo de control ni colocacién. Una vez en la caja, el perfil se traslada a
otras instalaciones donde se realizan operaciones de corte y acabado.

El problema que se busca resolver es que al acumular el perfil de esta manera, se producen
deformaciones en su estructura. Estas deformaciones hacen que el material pierda
propiedades y dificultan las operaciones posteriores. Esto conlleva un alto coste en tiempo y
dinero, ya que se genera una alta tasa de piezas rechazadas, a la vez que se requiere de
operarios que supervisen el proceso.

Para solucionarlo la célula se situara al final de la linea de extrusién donde automaticamente
se va a depositar el perfil en una caja de forma ordenada, evitando que se retuerza y pierda
propiedades. Esta célula va a pertenecer a la linea de extrusién, la cual se compone de mas
instalaciones, y por ello es necesario que las distintas partes de la linea se comuniquen entre si
para evitar un funcionamiento erréneo.

En la actualidad se disefian instalaciones robéticas con el fin de reducir el tiempo de
fabricacidn de cada piezay aumentar su calidad. Para ello las fabricas han decidido que los
procesos los realicen brazos robéticos programados. Las ventajas principales de utilizar robots
son su precision y su repetitividad, ya que trabajan con un error de repetividad del orden de
decimas de milimetro, lo que es imposible llegar a alcanzar por un trabajador.

En un principio las células robotizadas servian para realizar actividades de “pick and place” ya
gue podian transportar objetos de grandes dimensiones sin riesgo. Actualmente se utilizan
como herramienta de precision para sustituir a personas en acciones muy repetitivas y de
mucha precisién. Cada vez la herramienta que se coloca al brazo robdtico es mas compleja,
permitiendo realizar mas de una sola funcion.




Cada célula estd compuesta por varios elementos que se necesitan comunicar entre si. Para
ello se establece un maestro y varios esclavos. Para que la informacién de cada elemento
llegue al maestro se utiliza buses de campo como profibus, profinet, modbus o ethercat. De
ésta forma se consigue transmitir sefiales entre los distintos elementos con un retardo inferior
a milisegundos.

El desarrollo de este proyecto se realizard en base a unas especificaciones y requisitos dados
por el cliente, los cuales se recogen en un cuaderno de cargas donde se define como debe
funcionar la instalacidon. En este documento también se especifican las marcas de ciertos
componentes, ya que tienen contratos de mantenimiento con ellos, como por ejemplo el uso
de un autémata de la marca SIEMENS.

Este proyecto sera realizado por la empresa Carbontech Ingenieria y se partira de un disefio
mecanico propuesto por el cliente.

Motivacion y objetivos

La motivacidn de este proyecto viene determina por la necesidad de un cliente de enrollar de
forma automatica una cantidad exacta de un perfil de EPDM sin que se produzcan

deformaciones.

El objetivo de este PFC es desarrollar el control de una célula robotizada, definiendo y
analizando distintas opciones, llegando hasta la programacién completa de la célula

robotizada. Para conseguir este objetivo serd necesario completar los siguientes sub-objetivos:

e Andlisis y definicidn de la arquitectura a emplear para el control global de la célula
robotizada.

e Andlisis y seleccion de los elementos a utilizar

Controladores légicos programables (PLCs)

Controladores légicos programables de seguridad

Brazo robdticos

Variadores, servos y motores
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Interfaz interactiva entre la célula y el trabajador
e Andlisis de los buses de comunicacidn entre los distintos elementos
» Bus de comunicacién entre los distintos elementos
» Posibilidad de utilizar comunicaciones mediante “isletas”, wifi o bluetooth
e Programacion de la célula
» Aprendizaje del lenguaje de programacion del PLC
» Aprendizaje del lenguaje de programacion del brazo robético
» Manejo de areas de seguridad dentro de la célula para evitar colisiones entre
los dos elementos méviles ( brazos robéticos), y entre un elemento movil y

otro estatico




e Sistema de seguridad a la operacién
» PLC de seguridad
» Modos de seguridad
e Andlisis de rentabilidad
» Coste del proyecto
» Ahorro de tiempo
» Durabilidad
>

Reutilizacion

Metodologia y plan de trabajo

Para la realizacion de este Proyecto Fin de Carrera se plantea desarrollar las siguientes etapas:

1. Familiarizacidon con los elementos a tratar y estudio del estado del arte
e Caracteristicas de la extrusora y el perfil
e Caracteristicas del software TIAL PORTAL
e (Caracteristicas del software Robot Studio
e (Caracteristicas del software ESCON Estudio
e Caracteristicas del software PLC Seguridad
e Andlisis de los diferente sistemas de comunicacion

2. Desarrollo e implementacién de la célula robética
e Programacion del PLC
e Programacion del robot
e Programacion de un servo
e Programacion de un variador
e Programacion interfaz HMI

3. Implementacidén de las comunicaciones entre los distintos elementos
e Configuracion en cada dispositivo del bus seleccionado
e Configuracion de las entradas y salidas correspondientes a cada elemento

4. Puesta en marcha de la instalacién
e Comprobar que la instalacién funcione segun el cuaderno de cargas
e Comprobar que las seguridades funcionan correctamente para evitar posible
accidentes

5. Realizacion de la documentacién
e Descripcion de cada una de las fases sefaladas.
e Conclusiones.
e Mejoras




Medios

Los softwares necesarios para realizar este PFC son:

e Software TIAL PORTAL V13
e Robot Studio 6.01

Los elementos necesarios son

e Autémata Siemens S1200
e Brazo robdtico ABB IRB-2600
e Esquemas eléctricos y neumaticos

Como ayuda para implementar el proyecto, se dispone de acceso a una linea de atencidn al
cliente de Siemens, por si hubiera algin problema con el dispositivo. Asi mismo, se dispone de
documentacion y guias para la programacion de los robots, facilitados por los fabricantes
durante los correspondientes cursos formativos.
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