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INTRODUCCION
RESUMEN
El presente articulo describe la implementacion del
prototipo de una dispensadora y envasadora de cho-
colates, para ello se emplea técnicas de automatiza-
cion para el control automatico del proceso. El disefio
del prototipo se realiz6 en un software CAD (Disefio
asistido por computadora) y para implementacion se
requirié elementos neumaticos, sensores, un contro-
lador l6gico programable (PLC).Todos estos compo-
nentes se integraron a una faja transportadora.

El prototipo de la dispensadora y envasadora de chocolates es un
sistema automatizado que consta de cuatro etapas: dispensador
vertical de cajas, dispensador de chocolates, dispensador de tapas
y taponadora de envases. El proceso es controlado por un PLC y
funciona de manera automatica con tan solo presionar un botén.

DISENO DEL PROTOTIPO

PALABRAS cLAVE: Implementacion de un prototipo,

o El disefio del prototipo de una dispensadora y envasadora de
automatizacion

chocolates se realizé con la versién 2009 software Autocad para
facilitar su desarrollo e implementacion. Los principales elemen-

IMPLEMENTATION OF A PROTOTYPE OF A tos que componen el prototipo son:

DISPENSER OF CHOCOLATES

ABSTRACT Descripcion Cantidad Especificacion
This article describes the implementation for a pro- Planchas de aluminio 2 1200 x 100mm
totype of a chocglate filling and d!spensing, using Plancha acrilica 1 600 x 100mm
S oetss. The dodm of e mrtatios o perfomod Perfiles de aluminio forma ‘I 2 25 x 25 x 3000mm
in a software CAD (computer aided design) and for Perfiles de aluminio forma “T” 2 25 x 25 x 3000mm
the implementation was required pneumatic devices, Perfiles de aluminio forma “L” 2 25 x 25 x 3000mm
sensors, programmable logic controler (PLC). Al Perfiles de aluminio forma “U” 2 50 x 12 x 3000mm
these components are integrated into a conveyor -
belt. Tornillos 100 1/8 x 1"
Pernos con tuerca y arandela 50 5/32 x 17
KeywoRrbs: Implementation for a prototype, auto- de presion
=t Remaches 100 1/8 x 1/4”
Frasco de plastico 6 80 x 80 x 80mm
Tapa de plastico 1 80 x 80mm
Motor para faja transportadora 1 220 VAC
Motor de proceso de llenado 3 12 VDC
de envases
Electrovalvulas neumaticas 3 24 VDC
Actuadores neumaticos 3 carrera 100mm
Faja transportadora 1 3 mt
Tapon de jebe para sellado 1
de envase
Eje de material inoxidable 1 10 x 100mm
Finales de carrera 5 24 VDC
Manguera neumatica 20mt Diametro 4mm
Tornillo sin fin 1 200mm
PLC 1 8 inputs/8 outputs
Cajitas de plastico 5 -
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Etapa 1: Etapa 2: Etapa 3: Etapa 4:
Dispensador | Dispensador de Dispensador de —» Taponadora de
vertical de cajas chocolates tapas envases

Figura 1: Etapas de la dispensadora y envasadora de chocolates.

CARACTERISTICAS TECNICAS DEL PROTOTIPO

Las caracteristicas técnicas del prototipo son las
siguientes:

Capacidad del almacén 10 envases
Velocidad de la faja 5cm/seg
Tiempo de llenado de envases 5 seg.

Tipo de producto a envasarse sélidos
Dimensiones 110 x 35 x 50cm

DESCRIPCION DETALLADA DEL PROTOTIPO

Las etapas que componen el proceso del prototipo
de una dispensadora y envasadora de chocolates
se aprecian en la Figura 1y el prototipo en mencion
en la Figura 2.

Dispensador vertical de cajas

Es un almacén temporal de cajas. Posee cuatro
perfiles de angulo de aluminio, aqui se colocan
manualmente cada una de las cajas que serviran
de contenedores para los chocolates. En la parte

inferior del dispensador esta ubicado un cilindro
neumatico de doble efecto con una electrovalvula
5/2 monoestable. Cuando el proceso se inicia por
medio de un pulsador eléctrico, la electrovalvula se
activa y permite que el cilindro se extienda, hacien-
do que la caja ubicada en la parte inferior del dis-
pensador salga hacia la faja transportadora.

Cuando la caja es expulsada del dispensador se
activa un final de carrera que esta ubicado en la faja
transportadora y permite que se active el motor que
controla la faja. De esta manera, la caja se traslada
por la faja transportadora hasta que active un se-
gundo final de carrera que indica que el proceso se
encuentra en su segunda etapa. La faja transporta-
dora se detiene. Ver Figura 3.

Dispensador de chocolates

Esta compuesta de una estructura de aluminio.
Posee un motor de 24 VDC con un reductor de
velocidad conectado mediante una polea a un tor-
nillo sin fin. Sobre el tornillo van los chocolates. El
tornillo al girar permite que caigan las golosinas
una tras otra. A la salida del tornillo hay un canal
y en su interior un final de carrera que detecta la
cantidad de chocolates que van cayendo a la caja.
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Figura 2: Prototipo de una dispensadora y envasadora de chocolates.
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Figura 3: Dispensador vertical de cajas.

Cuando la cantidad de golosinas presentes en la
caja sea la indicada (segun programa), el tornillo
deja de girar y el motor de la faja nuevamente se
activa para transportar la caja hasta una siguiente
etapa. Al costado de la faja hay un tercer final de
carrera que al activarse hace que el motor se de-
tenga, indicando que el proceso esta en su tercera
etapa. Ver Figura 4.

Figura 4: Dispensador de chocolates.

Dispensador de tapas

Esta compuesta por una estructura de aluminio y
en su pte inferior se ubica un cilindro neumatico de
simple efecto con una electrovalvula 3/2 monoes-
table. Cuando el tercer final de carrera se activa
transcurre dos segundos y luego se activa la elec-
trovalvula permitiendo que el cilindro se extienda
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Figura 6. Taponadora de envase.
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para que una tapa caiga y se ubique sobre la caja
que contiene los chocolates. En ese momento el
cilindro se retrae y el motor nuevamente se activa
permitiendo que la caja con tapa se traslade hacia
la siguiente etapa. Un cuarto final de carrera indica
que el proceso se encuentra en su cuarta etapa.
Ver Figura 5.

Taponadora de envase

Esta conformado por una estructura de aluminio so-
bre la cual se ubica un cilindro neumatico de doble
efecto en posicion vertical, conectado a una electro-
valvula 5/2 monoestable. Al activarse el cuarto final
de carrera este cilindro de doble efecto se extiende
(baja el pistén) y logra realizar el taponado de la
caja. Luego el cilindro se retrae (sube el pistdn) y
el motor de la faja nuevamente se activa para que
la caja taponada que contiene los chocolates siga
siendo transportada por la faja hacia la zona de pro-
ductos terminados. Ver Figura 6.

CONCLUSIONES

1. El disefio del prototipo de una dispensadora y
envasadora de chocolates permitié su imple-
mentacion, con lo que se demostré que el pro-
ceso funciona correctamente.

2. Cada una de las etapas del proceso son con-
troladas por un controlador l6gico programable
(PLC) al cual se conectan pulsadores, finales
de carrera y electrovalvulas.

José Antonio Velasquez Costa

3. EIPLC permite controlar los tiempos de activa-
cion de cada una de las etapas de proceso, asi
como también la cantidad de chocolates que
iran dentro de la caja.

4. Aprovechando la informacién del proceso que
obtiene y brinda el PLC, se podra supervisar y
controlar todo el proceso a través de una com-
putadora mediante un sistema SCADA.
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