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1. RESUMEN

El trabajo que se expone a continuacién trata sobre la
automatizacion de una granja avicola ponedora de gallinas, adaptando
la programacién a la automatizacion industrial, con esto el granadero
podra controlar toda la granja con la uUnica inversion de un PLC con sus
diferentes mddulos y elementos necesarios para la correcta
automatizacion.

Para realizar este trabajo he realizado una investigacion previa
sobre el cuidado de las aves en las diferentes etapas de vida y a su vez
las diferentes alternativas que existen actualmente en el mercado. Una
vez obtenida la informacion se ha elegido los elementos que se
utilizaran en la granja y mediante el empleo de un PLC se han
automatizado las principales funciones de la granja.

Los elementos que se han programado en este trabajo han sido los
procesos de regulacién de temperatura, alimentacién, higiene y
obtencién de huevos. Utilizando elementos comerciales y adaptandolos
a la programacion de autématas industriales. También se ha disefiado
un sistema SCADA, el cual podra ser usado por el granjero para
controlar, modificar y monitorizar los diferentes procesos que se
realizan en la granja.

1.1. PALABRAS CLAVE

Granja, Ponedora, Automatizacién, Programacion, PLC, SCADA
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2. ABSTRACT

The work that is exposed next deals with the automation of a
poultry farm for laying hens, adapting the programming to industrial
automation, with this the grenadier will be able to control the entire
farm with the only investment of a PLC with its different modules and
necessary elements. for proper automation.

To carry out this work I have carried out a previous investigation
on the care of birds in the different stages of life and in turn the
different alternatives that currently exist on the market. Once the
information has been obtained, the elements that will be used in the
farm have been chosen and through the use of a PLC the main functions
of the farm have been automated.

The elements that have been programmed in this work have been
the processes of temperature regulation, feeding, hygiene and obtaining
eggs. Using commercial elements and adapting them to the
programming of industrial automata. A SCADA system has also been
designed, which can be used by the farmer to control, modify and
monitor the different processes that are carried out on the farm.

2.1. KEY WORDS

Farm, laying hens, automation, Programming, PLC, SCADA.
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3. INTRODUCCION

A medida que avanza la sociedad es mas comun encontrarnos con
entornos completos o parcialmente automatizados. Esto viene producido
por la necesidad humana de mejorar en el ambito tecnoldgico, para
hacer la vida mas facil, consiguiendo procesos mas repetitivos y
precisos, permitiendo abaratar los costes y reducir al maximo la
implementacion del ser humano en tareas que pueden ser totalmente
automatizadas.

En nuestro trabajo queremos céntranos en el estudio, optimizacion
y mejora de una granja avicolas, puesto que es un sector fuerte en la
alimentacion humana, dentro del sector primario, teniendo una gran
importancia en nuestro pais.

Cuando hablamos de granjas avicolas, nos estamos refiriendo a un
centro agropecuario de crias de ave de corral, para el aprovechamiento
comercial de su carne (pollos de engorde) o para la puesta de huevos
(gallinas ponedoras).

En nuestro pais, existen aproximadamente 5000 explotaciones
autorizadas para “el pollo de engorde” con una densidad media de
25000-30000 pollos por explotaciéon. A su vez segun “ASEPRHU"
(asociacion espafola de productores de huevos), nos podemos
encontrar con un total de 1340 granjas productoras de huevo, siendo
Espafia una de las principales potencias de Europa en el sector, segun
datos del "ministerio de agricultura, pesca, alimentacion y
medioambiente” Espafa produce un 12% de la produccion anual de los
huevos de Europa.

Podemos observarlo en los datos dados por la asociacidén espafiola
de productores de huevos (aseprhu).

Ecoldgica

SISTEMAS DE PRODUCCION
DE HUEVOS EN LA UE, 2017

Ilustracion 1 Sistemas de produccion de huevos en la UE, 2017
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Ilustracion 2 consumo huevos Europa

Al final la avicultura nos incluye diferentes técnicas y
procedimientos que permiten la crianza con un fin totalmente comercial,
con unos objetivos principales de producir carne u obtener huevos de
los pollos y gallinas, actualmente se ha simplificado y optimizado todos
estos procesos mediante la ayuda de robots, automatizacion de la
comida, zona de cria y cuidado principales de los animales, con el fin de
conseguir el mejor rendimiento posible de nuestras granjas.

3.1. ENUNCIADO

En este trabajo vamos a realizar la automatizacion de una granja
avicola, desde el proceso que nos permita la correcta crianza de las
aves, con un fin exclusivamente comercial, con un principal objetivo de
obtener huevos, para ello se va a utilizar la automatizacién mediante
PLC gue controle tanto la alimentacién, el cuidado de las aves, el
proceso de produccidon de huevos, limpieza de animales y
aprovechamiento de residuos.

3.2. MOTIVACION

La motivacion de este proyecto viene dada, por mis ganas de
adquirir mas conocimientos acerca de la automatizacion ya que me ha
resultado un campo de estudio muy interesante, y a su vez la
posibilidad de unir la automatizacidon a un sector tan importante en
nuestro pais como es el sector primario, en nuestro caso la cria de
gallinas ponedoras y la obtencidon de huevos.

3.3. OBJETIVOS

Los objetivos para este trabajo de fin de grado son:



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
Centro adscrito

Automatizacion de una granja avicola
Universidad Zaragoza

Poultry farm

automation

424.21.53

e Estudio de las diferentes alternativas para la automatizacion de

una granja avicola, en el ambito de alimentacién, crianza, higiene de las
aves y obtencién de huevos.

eSeleccidn entre las diferentes alternativas, de los métodos de
automatizacion que aplicaremos en nuestra granja.

eProgramacioén de la automatizacion elegida, mediante el empleo
de autématas programables.

eEsquema eléctrico del cableado del autémata programable.

eDiseno de la granja mediante programa de disefo asistido.
e Anadlisis de las soluciones elegidas.

3.4. SITUACION GEOGRAFICA

Se situara la granja avicola en la zona norte de la isla canaria
“Tenerife”, para ello se ha escogido el municipio de la Orotava. He
escogido este lugar ya que existe una granja avicola de gallinas
ponedoras, con lo cual la podremos tomar de referencia a la hora de
disefar la nuestra, realizando una automatizacion y modernizacion de
aspectos que ellos no han tenido en cuenta o mas optimizado para su

proceso productivo, llegando al maximo punto automatizable de nuestra
granja.

A su vez hemos tenido la oportunidad de realizar una visita a dicha
granja de referencia, guiado por su duefio Oscar Luis Hernandez.

&
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Ilustracién 3 situacion geogréfica de la granja
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3.4.1. Clima.
Enero Febrero Marzo Abril Mayo Junio Julio Agosto Septiem- Octubre Noviem- Diciembre
bre bre
Temperatura media (°C) 136 12.2 141 148 16.3 18.2 20 209 20.2 18.8 16.3 148
Temperatura min. (°C 12 15 121 12.7 14 15.7 175 185 18 16.9 1438 133
Temperatura max. (°C) 156 15.4 18.7 174 19 21.2 232 24 231 212 183 16.3
Precipitacion (mm) 32 34 a7 26 17 15 16 12 12 31 28 30
Humedad(%) 75% 75% 73% 73% 72% 73% 71% 72% 75% 77% 76% 75%
Dias lluviosos (dias 5 5 5 5 4 4 4 2 2 5 5 5
Horas de sol (horas) 75 76 84 86 80 2.1 0.1 2.5 03 8.4 75 75

Ilustracién 4 clima en la situacién geogréfica

3.5. ANTECEDENTES

A la hora de tener en cuenta las diferentes granjas avicolas, hemos
tenido el placer de poder visitar, la granja avicola “la lajita”, con el
privilegio de haber sido mostrada por su duefio el Sefior Oscar Luis
Hernandez, una granja familiar que a lo largo del tiempo se ha
especializado en las gallinas de puesta, una granja que empezé 1978
con una pequefia explotacion de 3000 gallinas de puesta obteniendo los
primeros huevos frescos, llegando hoy a tener 28000 gallinas de
puesta, gallinas tanto morenas como blancas, para poder producir tanto
huevos blancos como morenos.

Hablamos de una granja localizada en los términos municipales de
los realejos, de santa cruz de Tenerife, una granja distribuida y dividida
en diferentes naves colocadas en linea, empezando por la nave donde
ubican a los pollos de 1 dia, donde los mantendran 19 semanas hasta
gue se han capaces de producir huevos y se les trasladara a la nave de
puesta, después de preguntar sabemos que hacen dos compras de
pollos de un dia al afio, cada 6 meses para mantener el nivel de
produccién de las instalaciones, se les suministra una dieta adecuada y
la prevencién contra enfermedades necesarias.

Esta primera nave donde se alojaran las aves de un ano de edad
hasta la edad de produccion, estara dispuestas en baterias de 4 niveles
y 4 pasillos, al igual que las naves que nombraremos ahora de puestas,
disponen de un silo externo que ira conectada a los cuatro carros de
alimentacion, que suministrando el pienso en los comederos
(canaletas), necesario que sea repartido por los comederos de las jaulas
de forma lineal, suministrando el pienso de forma homogénea, cuando



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia ) . ] i
Centro adscrito Automatizacion de una granja avicola Poultry farm

Universidad Zaragoza ,
automation

424.21.53

hablamos de los suministros de agua, hablamos de suministro general
de la granja, teniendo un depdsito general de agua, un depdsito arriba
de las naves y pequefios depdsitos individuales para cada nave que da
entrada a las tetinas que es el método para suministrar el agua, el agua
al final es una parte importante en las gallinas por lo que no podemos
abastecernos Unicamente de la red publica, en cada una de las 4 filas y
columnas, a diferencia de las gallinas de puesta el rango de
temperatura de los pollos es diferente llegando a ser mas delicados que
las gallinas de puesta, por lo que aparte de la refrigeracién de la nave
gue encontramos en esta misma y en las posteriores naves
(refrigeracidn mixta), para tener una temperatura optima disponen de
un calefactor que ubican en medio de los pasillos de las gallinas, para
conseguir la temperatura deseada, decir que la climatizacién esta
llevada a cabo por termostatos ubicados en la nave que nos dan la
temperatura constante de la nave, la refrigeracion a su vez se lleva a
cabo mediante ventiladores lineales ubicados al principio y al final de la
nave y ventanas laterales no automatizadas que se pueden abrir y
cerrar a voluntad cuando las gallinas y los pollos necesiten, en esta
nave que se realiza el crecimiento de la aves, las partes que
encontramos automatizadas aparte de la climatizacidon y alimentacion,
es la gallinaza de las aves que al igual que en las ponedoras que
explicaremos ahora, se realiza de forma automatizada con cintas
transportadoras lisas, ubicadas debajo de las jaulas que llevan la
gallinaza (produccion de excrementos de las aves), hasta unos
depdsitos ubicados al final de las lineas de jaula, donde es almacenado
hasta la llegada el camion, el cual sera cargado mediante otra cinta
teniendo asi todo el proceso de excrementos de las aves automatizado
hasta su transporte en camiones para su la eliminacién.

Habiendo explicado la nave de cria, nos encontramos cuatro naves
en serie destinadas a la puesta de las gallinas totalmente automatizadas
para evitar el contacto humano con la produccién y una ultima nave
donde finaliza el proceso, utilizada para la clasificacidon y el almacén del
producto ya clasificado y empaquetado.

Al igual que la nave de cria, nos encontramos con las 4 naves de
puesta, en la que encontramos el control de la temperatura, por
mediante de termostatos y la refrigeracion llevada a cabo por
ventiladores lineales puestos al principio y al final de la nave, a su vez
poseen las ventanas laterales que pueden ser abiertas y cerradas
mediante se requieran por los operarios, como los rangos de
temperaturas en las gallinas adultas es mas amplio que en los pollos,
no requieren de una estufa apuesto que la temperatura ambiental no
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suele disminuir del minimo soportable por las aves, siempre
encontrandose en términos idoneos para las aves.

Ilustracion 5 cinta de varilla

Igual que con las crias las aves se encuentran en jaulas de bateria
de cuatro filas y cuatro columnas en todas las naves, dentro de las
jaulas, las gallinas poseen un nidal, puesto sobre el piso de alambre la
conocida zona limpia, sin uso de cama, la alimentacion también se
realizara mediante silos externos que alimentara el carro de
alimentacion que repartird la comida entre los 4 comederos que habra
por columna de forma lineal y homogénea, la diferencia sera el pienso
utilizado en la alimentacién de las aves, las jaulas estan divididas para
albergar 7 gallinas por jaula como recomienda el plan general, el agua
como hemos explicado en la nave de cria ira suministrada por deposito
a las tetinas ubicadas en las jaulas de las gallinas ponedoras, ahora
como ya hemos dicho el método de recogida de huevos esta totalmente
automatizado debajo de cada hilera de jaulas, nos encontraremos en un
primer nivel una banda transportadora de acero con los huecos
necesarios para las dimensiones del huevo, que transportaran todos los
huevos hacia la derecha a medida que vayan siendo puestos, a su vez
todas estas cintas, ubicadas en los diferentes niveles y naves, llegaran a
la noria una maquina encargada de transportar el huevo a una cinta
general que se comunica con todas las naves, llevando todos los huevos
hasta el final de la cadena productiva donde se encuentra la calificadora
y cuatro trabajadores para revisar el buen estado del producto y retirar
los huevos que han podido recibir dafios, hablando del subnivel de las
jaulas debajo de esta cinta, nos encontraremos la misma que en la nave

T

Ilustracién 6 cinta transportadora gallinaza
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de cria, la cinta de los huevos dejara pasar los excrementos ubicandose
sobre esta ultima cinta que los transportacion hacia la izquierda
acumulando la gallinaza para su posterior trasportacion a camiones
para su eliminacién.

A diferencia de la nave de cria estas naves poseeran la instalacion
de luz pertinente también automatizada para las gallinas de puesta,
teniendo un ciclo de 16 horas de luz, hablando con el dueho procuran
gue el ave no pase mucho tiempo sin comer, asi que después de las
primeras dos horas de nocturnidad le encienden las luces para
motivarlas a comer una hora y volviéndola a pagar, ya durando la
noche hasta las 6 de la mafiana que se activan las aves.

En el Ultimo punto del proceso de produccion de la granja nos
encontramos con la parte de calificacion y embazado de la empresa,
llevado a cabo por la maquina moba 2000, donde termina el recorrido
de las cintas, esta maquina se encarga de clasificar y empaquetar los
huevos, pero disponen de 4 operarios, que revisan el buen estado de
todos los huevos, y los dividen por colores ya que la maquina no es
capaz de distinguir si el huevo es moreno o blanco, de lo cual se
encargaran los operarios esta nave, también disponen de camaras por
todas las naves y el proceso de transportacién del huevo por la fabrica,
al estar todo automatizado y no requerir de la intervencion de personal,
es una forma de asegurarnos del buen funcionamiento de la fabrica y
poder detectar errores y llevar un control de la granja en su proceso
productivo. A su vez esta Ultima nave esta dividida en otra zona donde
se almacenaran sus huevos para su posterior reparto, terminando asi el
ciclo productivo de la granja avicola de las lajitas.

Ilustracion 7 MOBA clasificadora de huevos
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Hablando con el sefior Oscar Luis Hernandez, hemos entendido que
la automatizacion es un beneficio para la empresa pero aun asi granjas
ponedoras que pueden albergar el triple o el cuadruple de gallinas
suponen una competencia dificil, aun asi la buena calidad de sus huevos
y su profesionalidad le dejan competir con estas grandes empresas, y
preguntandole cual podria ser uno de los problemas mas considerables
en este tipo de explotacidn, nos ha dicho que la eliminacién de gallinaza
puesto que es un producto dificil de deshacerse, ellos principalmente lo
donan a explotaciones agricultoras de platano como compost aunque es
una parte de la fabrica que no da beneficios solo supone un gasto de
transporte de camiones de gallinaza, llegando a llenar dos camiones por
mes.

(Huevos Gallina Tenerife | Avicola-Lajita | Santa Cruz de Tenerife, s. f.)

3.6. MARCO TEORICO

3.6.1. Clasificacion zootécnica de explotacion de
aves de corral

Para poder hablar de las diferentes granjas avicolas, primero
tenemos que hablar de las explotaciones ganaderas de tipo produccion-
reproduccion para aves de corral, donde se recogen (gallinas, pavos,
patos, ocas, codornices, palomas, faisanes, perdices, codornices y aves
corredoras) donde todas ellas tienen la siguiente clasificacién
zootécnica:

e Seleccién: dedicada a la produccién de huevos para incubar
destinados a la produccién de aves de cria.

e Multiplicacion: mantienen aves de cria dedicadas a producir
huevos para incubar destinados a la produccion de aves de
explotacién o de produccién.

e Recria de aves de cria o reproductoras para carne o para
puesta: Mantendran a las aves de cria antes de la fase de
reproduccion.

e Recria de aves de explotacion o de produccidén para carne o
para puesta: mantenimiento en cautividad de aves de
explotacién o de produccién antes de la fase de produccion.

e Produccion para carne: dedicadas al mantenimiento de aves
para la produccién de carne.
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e Produccion para puesta: dedicadas al mantenimiento de aves
para la produccién de huevos.

e Produccion de especies de caza para suelta o repoblacion:
mantenimiento de aves autdctonas no hibridadas para la
suelta “caza”.

e Produccion para otros fines: mantenimiento de aves con fines
distintos de la obtencidon de carne o huevos (animal
doméstico).

e De cebo de palmipedas grasas: albergara a los animales en
la fase final de su vida (no mas de 15 dias).

e Incubadoras: encargada de la incubacidon de huevos,
encargados de suministrar huevos o pollitos de un dia de vida
a otras explotaciones.

Una vez que conocemos las diferentes explotaciones ganaderas de
ave de corral, podemos empezar a hablar de las granjas avicolas para
gallinas ponedoras y pollos de engorde.

(Ledn, s. f.)

3.6.2. Granjas Avicolas

Cuando hablamos de granjas avicolas, estamos halando de un
centro agropecuario de crias de ave de corral, bien para el
aprovechamiento comercial de su carne (pollos de engorde) o bien para
la puesta de huevos (gallinas ponedoras).

Las aves de corral son criadas en grandes cantidades, siendo la cria
de gallinas y pollos la de mayor volumen, anualmente se estima una
cria mundial de mas de 50.000 millones de pollos como fuente de
alimento tanto por su carne como por sus huevos

Dentro de nuestro trabajo nos centraremos en las granjas de
gallinas ponedoras aun asi haremos una breve introduccion de las
granjas de pollos de engorde.

3.6.2.1. Granja avicola de pollos de engorde o de
carne.

Llamamos granja avicola de pollos de engorde, a establecimientos
agropecuarios donde se crian aves, que seran destinadas a la
produccién de carne para el consumo de esta.
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En Espafia, la cria de aves para la produccién de carne ha venido
creciendo en los Ultimos afos, llegando a ser una de las actividades
ganaderas mas importantes del pais.

Estamos hablando de que en Espafa existen cerca de 5000
explotaciones autorizadas de este tipo, con una densidad media de
25.000-30.000 pollos cada una.

También llegan a existir explotaciones de autoconsumo, donde no
se permite producir mas de 210 kilos en peso vivid de carne al afio y no
se autoriza su comercializacion.

La crianza de aves para consumo humano se realiza en galpones o
naves industriales, es un modo exclusivo para la produccion de carne, y
la finalidad es la ganancia muscular del pollo de engorde en el minimo
tiempo posible.

A diferencia del proceso de produccidon de huevos ( en la mayoria
de los casos), las aves no se encontraran en jaulas sino en el suelo del
galpdn, sobre una capa protectora aislante, ya que buscan que la
temperatura del ave no llegue a valores criticos ( inferior a 10°), dentro
del proceso de crianza el control de la temperatura es imprescindible,
puesto que si la temperatura es mas baja de la adecuada el ave comera
mas de lo necesario y de lo que recomiendan los veterinarios, y si la
temperatura es mas elevada las aves comeran menos llegando a tener
aves desnutrida.

Cuando hablamos de un breve esquema a la hora de la produccion
de huevos comerciales:

Cria y Recria > Puesta (reproduccidon aves pesadas) > Incubacion
> Produccion pollos de carne > matadero

3.6.2.2. Granjas avicolas de puesta

Llamamos granjas avicolas de puestas, a establecimientos
agropecuarios en el cual crian gallinas para la comercializacion de sus
huevos, segin ASEPRHU (asociacion espafiola de productores de
huevos) en Espafa nos encontramos unas 1340 granjas productoras,
que albergan unos 47 millones de gallinas ponedoras.

Nuestro pais es una potencia en el sector del huevo dentro de la
UE, de los 7 millones de toneladas de huevos que produce la Unidn
Europea en un afio, un 25% procede de nuestro pais, segun datos del
ministerio de Agricultura, Pesca, Alimentacion y Medioambiente.

Decir que Enel proceso de crianza para la produccion de huevos la
luz es uno de los factores mas importantes debido a que la luz
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estimulara la parte reproductiva del ave, de media percibiran periodos
de luz entre 12-16 horas diarias.

Cuando hablamos de granjas avicolas de puesta, tenemos que
conocer los diferentes tipos de granjas que podemos encontrar en
nuestro pais:

Granjas avicolas de jaula acondicionada: Es el sistema
mayoritario en el sector avicola espanol, el 78% de las
gallinas espafiolas viven alojadas en jaulas dentro de este
tipo de granjas, denominadas granjas intensivas. Sus huevos
irdn marcados con el numero 3.

Son grandes centros productores, en los cuales de media
podemos encontrar 67.000 gallinas por granja. En las
denominadas macro granjas podemos llegar a encontrar un
millon de gallinas. En Europa el porcentaje de gallinas de
jaula se ha visto reducido siendo un 40% debido a la presidn
por el bienestar animal.

La clave de este sistema es la rentabilidad econdémica,
maximizandolo gracias a la gestién de jaulas, colocandolas
dentro de sistemas de baterias (similar a literas), de forma
gue en un mismo recinto optimizamos el espacio pudiendo
caber hasta 10 veces mas aves que en otros sistemas como
puede ser el campero. En el caso de las macro granjas
hablamos de un crecimiento exponencial.

Segun la legislacidn vigente las jaulas deben ser de 750 cm2
por ave. Normalmente no se utilizan granjas tan pequenas,
sino que varias gallinas compartiran un espacio mayor,
disponiendo del espacio minimo requerido. Ahora se estan
empezando a aplicar jaulas enriquecidas que cuentan con
nidos y/o perchas para las aves.

Lo que buscamos es una gestion optima del espacio.

Granjas avicolas de suelo: cuando hablamos de grajas
avicolas de suelo estamos hablando de un 13%de las gallinas
espafolas que se encuentran en este método de crianza, se
rigen por el mismo método de crianza similar a las jaulas,
salvo que no estan enjauladas, las gallinas se encuentran
encerradas dentro de naves, pero sin encontrarse en una
jaula, el nUmero que poseen estos huevos sera el 2.

Este método complica la crianza de las gallinas, puesto que
hablamos de un animal extremadamente jerarquico y las
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aves dominantes suelen impedir o dificultar el acceso al agua
a las mas débiles y sumisas.

Al igual que en las granjas intensivas de jaulas, nos
ayudaremos mediante luz y climatizacién en la nave, para
tener el tiempo adecuado de luz y temperatura para nuestras
gallinas.

Este método de crianza puede dificultar la tarea del
ganadero, puesto que sera mas dificil prevenir brotes
patoldgicos o identificar y retirar aves muertas.

Granjas avicolas camperas: etas granjas, aunque
representen un 32% de las granjas avicolas del pais, es una
granja con muy baja densidad de aves teniendo en sus
interiores un 8% de las gallinas espafiolas, el cédigo de
marcacion de estos huevos sera el nimero 1.

Una de sus principales caracteristicas es el acceso al aire
libre de las gallinas todos los dias.

La legislacion vigente nos establece que condiciones deben
cumplir los parques el nimero de metros cuadrados minimos
por gallinas, hablamos de 4 m2.

Cuando hablamos de un breve esquema a la hora de la produccién
de huevos comerciales:

Cria y Recria > Puesta > clasificadora

(Granjas avicolas: tipos y principales diferencias, s. f.; TIPOS DE GRANJAS | Asociacion Espafiola de
Productores de Huevos - ASEPRHU, s. f.; Laboratorios, 2020; Villagra et al., s. f.)

3.6.3. Aspectos y objetivo importantes en la

industria avicola

Alojamiento de las aves en naves con un buen disefio,
equipadas, limpias, desinfectadas correctamente durante el
vacio sanitario y con niveles altos de bioseguridad.

Manejo del ambiente para proporcionar a las aves todas las
necesidades de calidad del aire, ventilacidon, temperatura y
espacio.

Controlar enfermedades alojando aves de una sola edad y un
mismo origen en la nave.
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e Control constante de la calidad, viabilidad y homogeneidad
de las aves.
e Prevenir, detectar y tratar enfermedades.

e Cubrir necesidades nutritivas, realizando un buen manejo de
la alimentacidon y suministro de agua.

e Atender el bienestar de las aves durante el periodo de vida.

e Obtener alimentos seguros y de alta calidad para el
consumidor.

(Guia-MTDs-para-el-sector-de-explotaciones-intensivas-de-aves-en-la-CV-1.pdf, s. f.; Padron,
2020)

Sanidad

/ Nutricion

/ Temperatura

~N

Suministro de pienso —

&« Suministro de agua

—

Huminacion

-

Plan vacunal

Ventilacion /

Ilustracion 8 necesidades aves

3.6.4. Condiciones para tener en cuenta en el
cuidado de gallinas y pollos.

Las gallinas son un ave totalmente diurna, por las noches se
protegen de depredadores escondiéndose en los arboles, ya que son
aves incapaces de volar largas distancias, pueden volar distancias
cortas (vuelo gallinaceo).

Son aves gregarias y poligamas, la elevada tasa de reproduccion
de la especie es una caracteristica importante. En la naturaleza antes
de poner un huevo se desplazan a un lugar retirado y disefian un nido.
Cada cierto tiempo las gallinas dejan de poner huevos, entrando en un
estado al que llamamos “gallinas cluecas”, es decir dejan de poner
huevos y sienten la necesidad de incubar.
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Los pollitos al nacer son precoces, nacen con el cuerpo cubierto de
plumas, pueden correr inmediatamente y son capaces de alimentarse
por ellos mismos.

Cabe decir que son animales jerarquicos como ya hemos
mencionado.

3.6.4.1. Luz

Como hemos dicho las gallinas y los pollos son aves diurnas, por lo
gue, comen, se emparejan e interaccionan. Ademas, la duracién de la
luz condicionara la reproduccién de las aves. Un fotoperiodo creciente, a
lo que denominamos aumentar la duracién del periodo de luz,
estimulara su reproduccion y a su vez la puesta de huevos. Por otro
lado, las aves en estado salvaje mudan sus plumajes periédicamente,
su fin es mejorar la condicion de las plumas del ave, aunque también se
asocia con cambios en el sistema reproductivo de las gallinas, este
proceso se produce del fotoperiodo decreciente (acortamiento del dia).

Aun asi, el efecto de la luz no viene Unicamente dado por la
duracion de los dias, también afecta la intensidad y el color de la
misma.

La intensidad de luz en las naves oscila entre 5y 20 lux
dependiendo de lo que se quiera conseguir, penumbra para una
persona, ya que las aves son capaces de percibir intensidades de luz
muy bajas, respecto al espectro de color, las aves son sensibles a
longitudes de espectro entre el color rojo y amarillo, el color rojo las
excita, en cambio las de menor longitud de onda (azul), no las perciben
y se usa para algunas practicas de manejo con las aves.

3.6.4.1.1. Iluminacién, gallinas ponedoras

La luz en fase de puesta serd programada para un ciclo creciente
de horas de luz, siendo una continuacion de las horas utilizadas en la
fase de cria, la estimulacién luminica se llevara a cabo después de que
las gallinas adquieran el peso adecuado entre 1250 y 1300 gramos, el
ciclo es muy sencillos, comenzamos con las mismas horas luminicas de
crias como hemos dicho, aumentado 30 minutos de luz a la semana
hasta alcanzar 16 horas luminicas de maximo una vez alcanzado el pico
depuesta, se establece un ciclo de 28 horas, 16 horas de luz mas 12
horas de oscuridad y cuando nos acercamos al final de la puesta un
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programa de 26 horas manteniendo las mismas horas de luz y
disminuyendo las de oscuridad a 10 horas, estos ciclos favoreceran la
calidad del huevo.

Una técnica muy utilizada que no interfiere en el programa de
iluminacion normal es la incorporacion de 1,5-2 horas de luz después de
las 3 primeras horas de apagado, esto nos favorece el consumo vy el
crecimiento al principio de la puesta.

Cuando hablamos de intensidad luminica debe ser baja como ya
hemos dicho para las ponedoras hablamos de un rango mas reducido
entre 10 y 15 lux, y a su vez tiene que ser lo mas uniforme posible.

3.6.4.2. Temperatura

La temperatura es otro factor importante para las aves, ya que es
muy importante que los animales se encuentren y se mantengan en la
zona de neutralidad térmica, zona en la cual las aves se sienten
confortables y que varia con la edad, a su vez también dependera de la
humedad relativa del ambiente.

Las aves no tienen un control eficiente de su temperatura hasta los
15-20 dias, en que se comportan como un animal homeotermo. La
temperatura corporal de un pollito recién nacido dependera de la
temperatura ambiente, si hablamos de una temperatura ambiental de
20 0 28 © C el pollito no podra mantener su temperatura corporal,
disminuyendo rapidamente, hasta llegar a su limite letal que es inferior
de 28°C, por el contrario, a 38°C, el pollito alcanzara el limite letal
superior que es aproximadamente 48°C. Por eso el control de la
temperatura de los recién nacidos es tan importante.

La temperatura de un pollito se ubica entre 37, 5° C de
temperatura rectal nada mas nacer y los 41,5°C a los 15 dias.

En la siguiente imagen podremos observar el efecto de la
temperatura ambiental sobre la temperatura rectal de los pollitos
después del nacimiento.
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Ilustracion 9 efecto de la temperatura ambiental sobre la temperatura rectal

Cuando hablamos de aves adultas sus zonas de confort térmico es
mucho mas amplio entre los 10 y los 23 °C, debemos tener en cuenta
gue las aves no poseen glandulas sudoriparas, dependen totalmente de
la evaporacioén por la via pulmonar para mantener y reducir su
temperatura corporal. Por lo tanto, si las aves se encuentran en
temperaturas y humedades elevadas, el ave no puede evaporar por la
via pulmonar toda el agua que necesita para mantener su temperatura
corporal produciéndoles un golpe de calor.

Por todo ello es importante los sistemas de control de temperatura
y humedad en las naves, que nos permitan regular los parametros y
ajustarlos a las necesidades de los animales a lo largo de su ciclo de
vida, manteniendo el maximo confort.

3.6.4.2.1. Temperatura, gallinas ponedoras

Cuando vamos a recibir los pollitos la calefaccion de la nave debe
estar encendida 24 o 36 horas antes, dependiendo de la temperatura
exterior, para que a la llegada de los animales se encuentre la nave en
el mejor estado posible, consiguiendo una temperatura de 24°C y una
humedad uniforme a lo largo de la nave.

Cuando hablamos de la temperatura en fase adulta o inicio de
puesta, queremos que nuestra temperatura de la nave ronde los 18-
220C, puesto que ha temperaturas mayores de 25°C nuestras aves se
encontraran en situacion de estrés por calor aumentando el consumo de
agua y disminuyendo el de pienso, y por debajo de los 16°C las aves
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aumentan el consumo de pienso para mantener la temperatura, lo que
no conviene porque incrementa el coste.

Podemos mostrar una tabla de ingesta diaria de las gallinas en
funcidén de la temperatura y el porcentaje de puesta en la que nos
encontramos.

Ingesta diaria en funcién de la temperatura.
Para un pienso de 2.775 Kcal/kg.

% de puesta 10°C 15°C 20°C 25°C N'e

gr. gar. gr. gr. gar.
2-10 % 109 103 97 92 86
10-30 % 113 107 101 95 89
30-60 % 122 116 110 104 98
60-95 % 132 125 119 113 106
Después pico 136 130 123 117 110

Ilustracién 10 ingesta diaria

La humedad relativa debera mantenerse entre un 40% y un 60%.

3.6.4.3. Jerarquia

Las gallinas son aves que viven en grupo presentando una
estructura territorial y jerarquizada que puede afectar al acceso de la
comida vy la eleccién de donde dormir, lo que determina el rango de
jerarquizacién son las confrontaciones en fases iniciales. Aun asi, las
agresiones son extrafias entre ellas puesto que conocen su posicién, si
introducimos aves de otras granjas en un grupo jerarquizado,
tendremos agresiones hasta que cada una entienda su posicion.

Una vez se establece el orden jerarquico de los animales, estos
pueden vivir tranquila y comodamente mientras tengan suficiente
comida, agua y espacio, por ello el espacio es otro de los factores
importantes.

Las principales causas que pueden provocar un comportamiento
agresivo, de picaje y canibalismo son:

e Alta densidad de animales.
e Temperaturas elevadas.

e Iluminacion incorrecta (mucha intensidad de luz o colores
que induzcan a la agresividad rojo y verde).
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e Numero insuficiente de comederos, bebederos y nidales

e Restriccidon de agua y alimentos, desequilibrio nutritivo
(carencia de sal y proteinas).

e Aves con plumaje extrafo.
e Aves muertas expuestas en el grupo.

Uno de los principales problemas en granjas de suelo o camperas,
mas extrafio que se produzca en granjas extensivas, es que se
produzca el canibalismo, es dificil de detectar una de las principales
soluciones para este efecto, es “el corte de los picos” es un método
permitido siempre y cuando se realice los 10 primeros dias de vida,
implica la supresion de aproximadamente un tercio del pico superior.

3.6.4.3.1. Jerarquia, gallinas ponedoras

Cuando hablamos de la jerarquia en gallinas ponedoras de jaula, se
ha comprobado que colocar entre 3 y 6 gallinas por jaula, disminuye el
estrés de las gallinas siendo un nimero adecuado para evitar problemas
jerarquicos.

3.6.4.4. Alimentaciodn

Las gallinas son animales omnivoros, en la naturaleza encuentran
sus alimentos de forma natural, como son gusanos, insectos, semillas y
materia vegetal. Sus patas estan adaptadas para arafar el suelo. En su
ambiente natural las gallinas andan distancia considerable para la
busqueda de comida pasando entre un 50-90% de su tiempo buscando
alimento.

En las granjas encuentran alimento de libre disposicion, piensos de
alta concentracion nutritiva y altamente digestibles. A su vez el agua
esta relacionada con el consumo de pienso siendo el consumo de agua
1,8-3,3 veces el consumo de pienso. Son aves que se pegan
consumiendo todo el dia, aunque existen picos de consumo sobre todo
antes de oscurecer y después de la llegada de la luz. La cantidad de
espacio de los comederos es importante, ya que deseamos que estén
confortables e ingieran la cantidad de alimento adecuada.

Son animales monogastricos, poseyendo un transito de alimento
reducido entre 3-4 horas.

En las primeras horas de vida los pollos se nutriran de restos de
vitelo y durante sus primeros dias de desarrollo su capacidad de
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digestidon y absorcion de nutrientes se ve limitada y se ira desarrollando
con la edad.

Se suelen alimentar con piensos compuestos formulados en base a
concentrados energéticos y proteicos, asegurandose que reciben todos
los minerales y vitaminas necesarias para su desarrollo. A la hora de la
eleccidon de la comida son animales que carecen de del sentido del gusto
y del olfato, guiandose por la vista, tanto por el color, el tamafio y la
forma.

3.6.4.4.1. Alimentacion, gallinas ponedoras

Cuando hablamos de gallinas ponedoras, la alimentacién no debe
ser excesivamente complicada con la finalidad de reducir errores en la
distribucidén, ademas son aves sensibles a cambios en la alimentacion y
la introduccion de nuevos ingredientes.

Las aves necesitan un gran aporte de aminoacidos para producir
huevos diariamente, las aves son capaces de producir 60g de masa de
huevos a partir de cierta edad, por lo que reducir los aminoacidos sin
afectar a la productividad es dificil, un déficit de este tipo reduce en un
primer momento el peso del huevo y persiste durante 4-5 semanas.

Como la produccion y el peso de las gallinas varian conforme
avanza la edad diferenciamos varias fases de alimentacion, para las
gallinas ponedoras.

e Fase prepuesta

Hasta la primera ovulacion de las gallinas, estas estan
desarrollando hueso medular, que sera la primera reserva de calcio
para la formacidn de las cascaras de los huevos, si el ave nos llega a
nuestra granja en esta fase, necesitaremos un alimento con pienso rico
en calcio para establecer la reserva dsea.

Se suele utilizar este pienso en esta fase de prepuesta ya que lleva
carbonato calcio en particulas de 2-4 mm.

e Fase puesta 1l

La alimentacidn de la puesta 1, lo principal es satisfacer el
requerimiento de aminoacidos para el crecimiento y la produccién, nos
encontramos en un momento en el que la capacidad de consumo es
menor, y en la que el crecimiento no terminara hasta las 28 semanas.
Se estima un aumento de aminoacidos de un 6% en relacion del
consumo de alimentos.

Se recomienda el uso de este pienso hasta que las gallinas lleguen
a las 28 semanas o sus huevos alcancen un peso de 60g.
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e Fase puesta 2

En esta fase las gallinas alcanzan su maxima capacidad de ingesta,
el consumo dependera de los requerimientos energéticos y la
temperatura. Esta alimentacidn se utilizara durante 50 semanas de
edad. A partir de este periodo es recomendable el aumento de
carbonato calcio para evitar huevos descalcificados.

Los aminoacidos, minerales y porcentaje de nutrientes deben
definirse de acuerdo con el consumo observado dependiendo del
requerimiento energético y la temperatura.

e Fase de puesta 3

En esta fase final, del ciclo de vida de las gallinas, se recomienda
econdmicamente disminuir margenes de aminoacidos, minerales y
nutrientes. Sin embargo, los mejores resultados productivos e indice de
conversidn se consiguen manteniendo el consumo de aminoacidos,
aunque conservarlo nos implique un gasto mayor.

Después de haber definido las diferentes fases de alimentacion,
tenemos que entender que las gallinas ponedoras debido a sus
caracteristicas especificas de produccion “huevos”, tendremos que
destacar algunos aspectos de la alimentacidon, como es el nivel
energético del pienso, aminodcidos, fibras, calcios y granulometria.

A su vez tenemos que evitar la sobre alimentacién y
subalimentacién, ya que cuando hablamos de sobrealimentacion es
costosa, nada econdmica para las granjas, a su vez tanto las
sobrealimentadas como subalimentadas, presentaran problemas
sanitarios y la perdida de produccion.

3.6.4.4.2. Nivel energético

Las gallinas ponedoras, tienen una necesidad energética que se
debera resolver mediante la alimentacion, teniendo en cuenta la energia
correspondiente al mantenimiento, desarrollo (muscular y adiposo) y
produccién de huevos.

La energia no tiene efecto en el nimero de huevos producidos,
pero si que afecta directamente al peso de dichos huevos, llegando a
tener una variacién de 0,3g cada huevo por una variacion de 100 Kcal.
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Se aprecian notables diferencias en los requerimientos energéticos
entre gallinas sueltas a en jaulas, puesto que en el primer caso las
gallinas son mas activas, por lo tanto, aumentan su consumo entre un
3-20% también dependera de la temperatura ambiental en la que estén
sometidas.

En los sistemas de suelo o camperos, es esencial que consigan su
peso vivid maduro rapidamente. Usando una dieta mas energética que
las gallinas de jaulas entre las semanas 18-30, una densidad energética
adecuada ronda los 2750-2850 Kcal/Kg, siendo adecuadas para el
comienzo de la puesta, en la segunda fase se disminuye asi evitaremos
engrasamiento mejorando el emplumado y la vida util rondando entre
los 2600-2750 Kcal/Kg.

El exceso de grasa puede ayudar a compensar alimentos de baja
densidad energética.

Podriamos definir la necesidad energética de una ponedora como:

(Energiademantenimientoxpesoaveadulta)
+ (Energiadepuestax%puestaestimadoxpesodelHuevo)
+ (engordediarioxenergiadecrecimiento)

Es recomendable reducir o aumentar en 2Kcal EM/Kg PV dia, por
cada °C por debajo o por encima de 21°C.

3.6.4.4.3. Fibra

La fibra suministrada debe ser insoluble y con la textura mas
grosera posible se suministrara con el pienso siendo un 2,5% y un 5%.

3.6.4.4.4. Granulometria

Las gallinas tienen preferencia por el consumo de alimentos en
forma de grano, les resulta mas facil de comer y a su vez no se les
empasta el pico, normalmente los alimentos se presentaran en
particulas entre 0,5-3,2 mm, puesto que por debajo disminuyen el
consumo y por encima seleccionan el alimento.

3.6.4.4.5. Aminoacidos

En el proceso de mejora genética en avicultura, se ha conseguido
reducir el consumo de alimento necesario, consiguiendo elevar la
produccién de huevos, consiguiendo huevos de 60g/ave hasta la
semana 52 de edad.

En términos generales las necesidades de proteina bruta para una
gallina ponedora pueden deducirse como:
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(PBmantenimientoxPV) + (PBpuestax%puestaxpesohuevo)
+ (engordediarioxPBcrecimiento)

Se estima que para una gallina ponedora: mantenimiento (2,25g
PB/Kg PV), puesta (0,2g PB/g huevo) y crecimiento durante la puesta
(0,10g PB/ g engorde).

Si no lo formulamos para los requerimientos de los aminoacidos
esenciales debemos considerar un nivel minimo de proteinas en funcién
del aminoacido de mayor consumo. El nivel maximo proteico debe ser
de un 17%, la relacién optima en gallinas ponedoras de
proteinas/energia de sus piensos es de 0,05g PB/Kcal EM.

También debemos tener en cuenta que existe un equilibrio entre
los distintos aminoacidos para optimizar los aportes, esto implica
conocer el equilibrio entre los aminoacidos ademas de su digestibilidad.
Es adecuado formular las dietas con respecto a aminoacidos digestibles
para adecuarse mas a la realidad de la nutricion.

3.6.4.4.6. Calcio

La clasificacion del huevo ocupa alrededor de 12 horas, siendo el
50% del tiempo necesario para la produccién de un huevo, la calidad de
la cascara depende totalmente de la cantidad disponible de calcio en el
tracto digestivo durante la noche y de la forma en que se suministre.

Si el carbonato calcio en el intestino en insuficiente usan la reserva
de calcio de los huesos medulares, aunque recurrir a este calcio produce
huevos con peor calidad.

El tamafo de las particulas va relacionado directamente con la
velocidad de disolucién en el tracto digestivo, las particulas que superan
los 2 mm son poco solubles, se disuelven mas lentamente durante la
formacién de la cascara.

Cuando se encienden las luces las aves que no han terminado la
calcificacion necesitaran calcio en polvo de rapida absorcion para la
incorporaciéon de la cascara. Habitual en especies de huevo blanco o
rubio, deberemos suministrar el 65% de calcio de forma gruesa (2-
4mm) y el 35% en polvo.

La aportacion de calcio debe ser suficiente para cumplir con el
aporte diario de 4 gramos diarios por animal.
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3.6.4.5. Agua

El agua es el elemento mas importante, indispensable para los
animales, permitiéndoles mantener su hidratacidn y eliminar sus
desechos metabdlicos.

Suponiendo que las gallinas se encuentren en un ambiente
termoneutral y la racion de comida es adecuada, se calcula que las aves
consumiran 0,3 | al dia, pero debido a posibles variaciones del
ambiente, alimentacion, etc. El consumo puede variar, se recomienda el
aporte de agua a voluntad, siendo la practica mas habitual en todas las
explotaciones ganaderas.

Importante suministrar agua limpia y de calidad para evitar
infecciones, también se suele utilizar el agua para suministrar algunos
medicamentos y antiparasitos.

3.6.4.6. Limpieza y desinfeccion

Las enfermedades e infecciones siempre han sido un problema y
una preocupacion en las granjas avicolas, que ha derivado en la
instalacion de planes de bioseguridad en el sector. Lo que promueve y
nos resguarda una mejor salud en el sector, disminuyendo la exposicidn
a agentes infectocontagiosos y nos garantiza un ambiente limpio.

Podemos controlar y prevenir la contaminacion microbiana
siguiendo unas practicas de gestion adecuada y con la aplicacién de
productos de limpieza y desinfeccion adecuados.

La utilizacidon de desinfectantes nos puede ayudar a la eliminacion
de todas las bacterias que podrian afectar a nuestras aves (pollos de
engorde, ponedoras o reproductoras). Para mejorar la desinfeccién,
tenemos que realizar una limpieza previa a su vez desengrasando toda
la superficie previa para la adecuada actuacion del desinfectante, de lo
contrario no se puede asegurar que el area se encuentre en un 100%
libre de bacterias, virus y hongos.

Después de limpiar y bajar la carga de materia organica, no solo se
debe airear y dejar secar el desinfectante, el producto no nos realizara
el trabajo por si solo, habra que barrer y recoger los residuos excrétales
preferiblemente en seco, remojar instalaciones, lavado con agua a
presiéon y jabon industrial, se suele empezar por el techo continuando
por paredes y suele.

Se tendra que limpiar a su vez todos los mecanismos, instalaciones
y equipamiento de las aves con una buena desinfeccién.
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Tendra que haber un encargado responsable de que se realiza bien
el proceso de limpieza en toda la granja.

3.6.4.6.1. Puntos importantes limpieza industrial

e Proteccidn del personal: algunos productos pueden llegar a
ser peligrosos para los trabajadores si realizan un mal uso.

e Equipos de medicion: importante para llevar un buen control
de las dosis.

e Agente de limpieza: conocer los productos que necesitaras
para tu granja.

e Tiempo de utilizacién: el tiempo que se requiere para una
buena desinfeccién es un punto importante para realizar un
buen trabajo.

e Temperatura: se sabe que dependiendo de la temperatura
puede variar el tiempo de limpieza de nuestra granja.
Aplicando buenos tiempos de remojo y buenos agentes
limpiadores, el factor temperatura se compensara
adecuadamente.

(Avipecuaria, 2020; Bienestar animal en los aviarios ¢Cual es la temperatura ideal para las gallinas
ponedoras? - Certified Humane Latino | Bienestar animal, s. f.; Entendiendo a las aves - Hendrix Genetics,
s. f.; GUIA-GRANJAS-AVICOLAS-baja-res-web.pdf, s. f.; guia_higiene_granja avicola de puesta.pdf, s. f.;
Selecciones Avicolas - ENTENDIENDO LA ILUMINACION: GUIA SOBRE LOS LEDS Y OTROS PUNTOS DE LUZ,
s. f.; Sepa cudles son los mejores consejos para alimentar a las gallinas ponedoras - Certified Humane
Latino | Bienestar animal, s. f.)

3.6.5. Razas de gallinas

3.6.5.1. Clasificacion de gallinas

Podemos clasificar a las gallinas segun su aspecto exterior o segun
el uso que se les dé:

e Segun aspecto exterior:

> Tipo asiatico, aves superpesadas, huevos rubios,
principalmente utilizadas para la obtencién de carne, muy
poco dimorfismo, buenas cluecas, (raza: Cornish, etc.).

> Tipo atlantico, aves semipesadas, son aves buenas
ponedoras y también para la produccidon de carne, buenas
cluecas, (raza: Empordanesa, Rhode Island, New
Hampshire, Plymouth Rock, Sussex, etc.).
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> Tipo mediterraneo, aves ligeras, huevos blancos, son
buenas ponedoras, principalmente aves rusticas, no son
muy buenas aves cluecas, (raza: Leghorn, Menorquina,
Andaluza, Prat, etc.).

e Segun el uso que le demos al ave:

> Aves de produccién, para carne utilizando aves pesadas
y semipesadas. A su vez para la produccién de huevos,
sobre todo aves ligeras, existe alguna ave en especial
gue puede tener una doble actitud (obtencion de carne
y produccién de Huevos).

> Aves de pelea, son aves con una posicidon mas vertical,
mas altos, entre ellas se encuentran mucho
dimorfismo, buenas cluecas.

> Aves de exposicion.

3.6.5.2. Razas

e Cornish
Origen: India.
Peso: 3,5-5Kg.

Ilustracion 11 Cornish

Musculatura muy marcada de pechuga y muslos, aves
voluminosas, popularizadas para hacer especies hibridas de
engordes (pollo de broiler).
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e Leghorn
Origen: Italia y Estados Unidos.
Peso: gallo 2,5Kg, gallinas 2Kg.

Ilustracién 12 Leghorn

Son aves con gran fertilidad en la puesta, huevos de tamafio y
color blanco.

e New Hampshire
Origen: Estados Unidos.
Peso: gallo 4Kg, gallinas 3Kg.

Ilustracién 13 New Hampshire

Son aves utilizadas tanto para la produccion de carne y de
huevos, huevos de tamafio medianos y grandes.
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e Plymouth Rock
Origen: Estados Unidos.
Peso: gallo 3,5Kg, gallinas 3Kg.

Ilustracion 14 plymouth rock

Son aves utilizadas para la produccién de carnes y huevos,
huevos de tamafio medio-grandes.

e Rhode Island Red
Origen: Estados Unidos.
Peso: gallo 3,5Kg, gallinas 3Kg.

Ilustracion 15 Rhode Island Red

Buena productora de huevos y carne, tendencia a la incubacion,
con una buena alimentacidon producen excelente carne de
calidad.

e Sussex
Origen: Reino Unido.
Peso: gallo 3,5Kg, gallina 2,5Kg.

Ilustracion 16 Sussex

Utilizada para carne y huevos.
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e Menorquina
Origen: Espana.
Peso: gallo 3,5Kg, gallinas 3Kg.

Ilustracién 17 Menorquina

Productora de huevos blancos de 60g o mas, aves ligeras.
e Andaluza

Origen: Espafa.

Peso: gallo 2,5Kg, gallina 3,6Kg.

Ilustracion 18 Andaluza

Aves de tipo mediterraneo como la mayoria de las aves
espafolas, buena ponedora (175 huevos), huevos blancos de
70-80g.
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e Castellana Negra
Origen: Espafa.
Peso: 2,3-3Kg.

Ilustracion 19 castellana negra

Son de tipo mediterrdneo, buenas gallinas ponedoras (194
Huevos) huevos de gran tamafno de cascara blanca.

e Prat
Origen: Espafa.
Peso: gallo 2,8Kg, gallinas 2,1Kg.

Ilustracion 20 prat

Son buenas gallinas tanto para la produccién de huevos y carne,
buenas ponedoras (250 Huevos).

e Penedesenca
Origen: Espana.
Peso: gallos 2,3Kg, gallinas 1,7-2,5Kg.

Ilustracion 21 penedesenca

Ligeras de tipo mediterraneo, son buenas ponedoras huevos de
tamafio grande 65g o mas, buena carne, fina y de gran sabor.
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e Euskal Oiloa
Origen: Espafa.
Peso: gallo 3,6Kg, gallina 2,5Kg.

Ilustracién 22 Euskal oiloa

Son gallinas semipesadas de tipo atlantico, pollo de maxima
calidad tanto por la alimentacidn recibida por las condiciones de
cria.

e Ampurdanesa
Origen: Espanfa.
Peso: gallos 3,3Kg, gallinas 2,5Kg.

Ilustracion 23 Ampurdanesa

Buenas gallinas ponedoras de huevo de tamafio grande de 65g o
mas.

(Clasificacion de las gallinas - EcuRed, s. f.)
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3.6.5.3. Avicultura Industrial

Los sistemas intensivos de produccidon de caracterizan por utilizar
aves seleccionadas genéticamente, produciéndolas en ambientes
controlados y una nutricion basada en alimentos concentrados o piensos
compuestos.

Acostumbrandose a la utilizacién de hibridaciones y no razas puras,
ya que podemos obtener mayor produccién y beneficios con
hibridaciones.

Los hibridos al final son aves fruto del cruzamiento de dos
individuos obtenidos por consanguinidad durante varias generaciones
ejemplo de ello puede ser el pollo broiler, gallinas de puesta en bateria,
etc.

3.6.6. Equipamiento Granjas avicolas.

3.6.6.1. Sistemas de ventilacion.

La ventilacidon en las granjas avicolas consiste en renovar el aire del
interior, ya que pueden estar con unas condiciones de temperatura,
humedad y con concentracion de gases que pueden ser nocivos para las
aves, lo renovamos por otro aire del exterior que se encuentra en unas
condiciones mas adecuadas para el correcto desarrollo, crecimiento y
produccién de los animales, también eliminamos el polvo.

Buscamos un sistema de ventilacién que nos cumpla unos
requisitos minimos:

e Uniformidad en el reparto del aire (un buen reparto del aire
por toda la nave evitando zonas mal ventiladas).

e Adecuada velocidad del aire (el movimiento del aire influye
en el confort térmico de los animales).

e Versatilidad para ajustarse en los cambios climaticos (se
debe adaptar en funcion de la climatologia de la zona en que
lo realizamos).

Encontrandonos dos tipos de ventilacidon, ventilacidon natural o de
mecanica por presién negativa.
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3.6.6.1.1. Natural

La ventilacidon natural consiste en una serie de aperturas o huecos,
por donde el aire entrara en la nave, solo es recomendable para climas
templados y donde se pueda tomar ventaja de los vientos existentes de
la zona.

Ilustracién 24 ventanas

En la utilizacién de esta técnica podemos encontrar ventanas
automatizadas o de utilizacién manual.

3.6.6.1.2. Mecanica por presidén negativa

Esta ventilacion principalmente consiste en la combinacién de la
ventilacién natural con una serie de ventiladores mecanicos donde
solemos encontrarnos ventiladores de dos tipos:
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e Poco caudal: alrededor de 12000 m3/hr para la ventilacién
minima.

Ilustracién 25 ventilador de poco caudal

e Gran caudal: alrededor de 40000 m3/hr para una ventilacion
maxima.

Ilustracion 26 ventilador Gran caudal
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En ambos casos los ventiladores se deben colocar en un extremo
de la nave y las entradas de aire en el lado opuesto para crear un
efecto tunel. Este tipo de ventilacidn resulta efectiva en situaciones de
climas extremos en donde la ventilacion natural nos resulta insuficiente.

La distribucién y situacion tanto de las entradas de aire como los
ventiladores es fundamental para conseguir la correcta ventilacion y
temperatura interior en las granjas.

No se recomienda que las presiones negativas, a lo que llamamos
la velocidad de flujo dentro de nuestra nave este por encima de 2,5
m/sec (9km/hr), ya que velocidades superiores pueden provocar que el
aire frio caiga demasiado rapido encima de los animales sin llegar a
coger la temperatura deseada.

3.6.6.2. Sistemas de refrigeracién
3.6.6.2.1. Cooling

La refrigeracion viene determinada cuando por medio de la
ventilacién, no conseguimos la regulacion de la temperatura interior,
esta refrigeracion la podemos realizar con paneles de refrigeracién por
evaporacion de aguas llamados “cooling”, nos reduce la temperatura del
aire aunque nos aumenta la humedad. Los cooling en las granjas
avicolas estan formados por paneles de celdas de tela acartonada, que
al pasar el aire exterior a través de ellos, debidamente empapados por
una cortina humeda de agua, el aire se enfria pasando al interior de la
nave con una temperatura inferior.

Es efectivo en funcion de las condiciones ambientales a menor
humedad en el aire de la zona exterior mayor cantidad de agua evapora
y por tanto mayor grado de enfriamiento.

Ilustracién 27 cooling
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3.6.6.2.2. Boquillas nebulizadoras

Este sistema de refrigeracién consiste en pulverizar agua, mediante
boquillas nebulizadoras como un aspersor, podemos encontrar de dos
tipos:

e De baja presion: entre 7-14 bares, produciendo un tamafio
de gota de 30 micrones.

e De alta presion: entre 28-41 bares, produciendo un tamafio
de gota de 10-15 micrones.
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Ilustracion 28 boquillas nebulizadoras

Funcionan con un principio basico de sudoracién, los cuerpos se
cargan de agua y esta al evaporarse con el aire refresca a las aves y
por tanto le bajan las temperaturas, son recomendables las de alta
presion ya que el tamafio en ningun caso afectara a las aves puesto que
es pequefio en ambos casos. No se pueden usar de forma constante ya
que aumentaran la humedad dentro de la nave y la produccion.

3.6.6.3. Sistemas de calefaccion.

Los sistemas de calefaccion normalmente son utilizados en las
zonas de clima muy frios o en el inicio de la vida de las aves hasta su
edad de produccién, tienen un coste elevado por ello se recomienda una
nave totalmente aislada y sellada para evitar sobre costes.

Buscamos sistemas enfocados a calentar el aire,
proporcionandonos la temperatura a adecuada para nuestras aves para
su correcto desarrollo.

Podemos encontrar calefaccion mediante campana de gas, canones
o turbinas de calor de gas propano o gasoil, generador de calor
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eléctrico, calderas de biomasa, etc. Al final se intenta buscar la mas a
fin a tu explotacion.

3.6.6.3.1. Suelos radiantes eléctricos.

Es un método utilizado sobre todo en galpones de suelo zona de
crias en suelo, también los podemos encontrar por conductos de agua
caliente.

No se suelen utilizar por su elevado coste de realizarlos y consumo.

Ilustracion 29 Suelos radiantes
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3.6.6.3.2. Radiadores infrarrojos a gas.

Uno de los sistemas de calefaccién mas extendidos, se basan en
radiantes colocados bajo una campana también se pueden encontrar
pequefos radiadores sin la campana.

Podemos encontrar grandes radiadores con una potencia de
10Kw/h y a su vez pequefios radiadores de entre 5 a 6 W/pollo en
ambos casos el principio de funcionamiento es la radiaciéon infrarroja.

Todos los infrarrojos van equipados con un filtre de aire para evitar
el aporte de CO2 al ambiente de las aves.

- .

Ilustracion 30 infrarrojos

3.6.6.3.3. Generador de aire caliente.

Nos generara aire caliente mediante gas-oil 0 gas propano, se basa
en el montaje de un solo aparato, que proyecta el aire caliente, hacia el
interior de la nave, en dos direcciones, regulando la temperatura de la
misma mediante un termostato.

Presentando grandes resultados en naves bien aisladas, con el
inconveniente de que no es Uutil en naves de grandes tamafios o largas.

Podemos encontrar cafiones pequefos y portatiles que se ubican
en el suelo de la nave, y también nos podemos encontrar con
generadores de aire caliente o aerotermos.
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Ilustracion 31 generador de aire

Nos los podemos encontrar en el suelo, pero ahora se estan
colocando suspendidos del techo de la nave, a media altura en el
sentido del eje longitudinal de la misma.

También nos encontramos un método que aprovecha el calor
generado por la caldera, se ubica en el eje central de la nave a dos
metros del piso. Su ventaja no suministra ningun gas perjudicial por el
método que usa para calentar el aire.

Ilustracion 32 generador de aire

3.6.6.3.4. Recuperador o intercambiador de calor.

Su funcionamiento es la extraccion del aire viciado, caliente y
cargado de humedad del criadero, haciéndolo pasar por unos tubos de
vidrio o de polipropileno por cuyo exterior circula un aire fresco tomado
del exterior de cuya forma cuando entran en contacto entre ellos, pero
sin mezclarse, hace que entre el aire caliente.

Se requieren dos ventiladores uno encargado de extraer el aire y
otro de impulsarlo hacia dentro, en el mercado europeo podemos
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encontrar amplios aparatos unos con un caudal de renovacién pequeno
2.000 m3/h hasta de mayor caudal 22.000m3/h.

Una de las principales ventajas de este elemento es el ahorro en
calefaccidon que se consigue con ellos puesto que aprovechamos el calor
generado por los animales, una menor generacion de humedad y CO2,
manteniendo en caso de tener camas, mas secas.

Ilustracion 33 intercambiador de calor

3.6.6.4. Cama de las aves.

La cama es la parte donde descansaran nuestras aves, se debera
disponer de una capa de 8 a 10 centimetros, conformado por materiales
de facil manejo y adquisicidon, principalmente se utiliza cepilladura o
viruta de madera, teniendo precaucion de no utilizar materiales muy
pequefos que puedan ser consumidos por los pollos y disminuya su
consumo de alimento.

La funcién principal de las camas son la absorcién de la humedad,
la dilucién del material fecal para minimizar el contacto de las aves con
los excrementos y proporcionar aislamiento entre el piso y las aves.

3.6.6.5. Sistemas de iluminacion.

En el mercado existen varios tipos de iluminaria usadas para la
iluminacion de las granjas avicolas, la mas usadas por su bajo precio
son las iluminarias incandescentes y fluorescentes. Con el desarrollo de
la tecnologia junto con el alto grado de eficiencia energética, se estan
empezando a utilizar iluminarias LED.
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Ilustracion 34 iluminarias

Hay que destacar que la luminaria incandescente, el nivel de altura
de la iluminaria se reduce con el fin de utilizar su rendimiento luminico,
en cambio las luminarias LED podemos incrementar la altura, puesto
gue suelen ser regulables seguln las necesidades.

3.6.6.6. Sensores fotoeléctricos.
Su funcionamiento es emitir la intensidad de la luz del has emitido

por el transmisor, que inciden en el elemento fotosensible del receptor,
nos servira para medir la luz de incidencia en nuestras gallinas.

Ilustracion 35 sensores fotoeléctricos
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3.6.6.7. Silos para piensos.

Los piensos para alimentacidén se suelen almacenar en silos
exteriores encontrandolos de PVC o metalicos. A su vez dependiendo
del tipo de comedero o de la forma de alimentacién, se suelen alimentar
de forma automatica, dependiendo de nuestra granja se podra llevar a
cabo mediante carros, cintas transportadoras, tubos sinfines, espirales,
etc. Hasta las lineas de comederos de comederos de nuestra granja.

El abastecimiento de los silos lo realizaran los operarios
dependiendo del pienso necesario de las aves.

Indiferente del silo seleccionado, estos deben poseer cierres

herméticos para evitar que proliferen bacterias y hongos dentro de los
silos.

Entre ciclo y ciclo de pollos deben ser desinfectados he higienizados
para evitar contagios innecesarios.

Ilustracién 36 silos

3.6.6.8. Tipos de comederos.

Dentro de las granjas avicolas, los comederos son una parte muy

importante encontrando diferentes tipos de comederos en las diferentes
granjas.

Se pueden encontrar diferentes comederos alimentados de forma
manual y automatizada, variara dependiendo del tipo de granja que
gueramos realizar y explotaciéon que llevemos acabo.

3.6.6.8.1. Comedero redondo automatico.

Son comederos redondos de 33cm de diametro, utilizados en
grajas de suelo y camperas en edad temprana, estas lineas de
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comederos tienen que ser regulables durante el crecimiento de las aves
para su correcto desarrollo.

En ningln caso estaran por encima de la altura del pecho de los
animales, para que estos puedan acceder con total libertad y comodidad
al pienso.

En este caso los comederos son rellenados por medio de un tubo y
un sinfin, estos a su vez iran alimentados mediante unas cintas
trasportadoras u otros sinfines provenientes de los silos.

Ilustracion 37 comedero

3.6.6.8.2. Comederos redondos manuales.
Se siguen utilizando sobre todo en galpones (zona de cria de aves
hasta su edad productiva), aunque se estan quedando obsoletos.

Mismo funcionamiento, pero el llenado del pienso sera de forma
manual por un operario.

Podemos encontramos con:
e Comedero de 8Kg.

Ilustracion 38 comedero
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e Comedero de 10Kg.

Ilustracion 39 comedero

e Comedero de 16Kg.

Ilustracion 40 comedero

3.6.6.8.3. Carro

Los carros nhormalmente ubicados sobre las jaulas son elementos
compuestos por bastidores con ruedas deslizantes sobre railes, tolvas
de chapa galvanizada con perfiles para evitar la formacion de bévedas
en el pienso, niveladores moéviles con ajustes de salida de pienso,
motores reductores de remolque (0,25cv aproximadamente), sistema
de interruptor de limite para el parado automatico.

Al final nos ira suministrando el pienso por las canaletas que
ubiguemos en la parte externa de las jaulas para que coman nuestras
aves.
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Ilustracion 41 Carros

También podemos encontrar carros automaticos que se desplazan
por los pasillos de forma lineal después del llenado del pienso del silo.

Ilustracion 42 carros

3.6.6.9. Conductores eléctricos.

Seran el medio de transporte de la electricidad, formados por
aislantes y el material conductor. Dependiendo de su construccion, los
conductores pueden ser unifilares o multifilares. Siendo los materiales
constitutivos que puede ser oro, plata o cobre, siendo este ultimo el
material con mayor frecuencia que se utiliza en instalaciones eléctricas.

Coeficiente de
resistividad a 20°C

Cobre electrolitico 0,01754 Qmm?2/m

Aluminio puro 0,0261 Qmm2/m

Tabla 1 coeficiente de resistividad
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3.6.6.10. Motores eléctricos.

En la industria avicola el motor eléctrico se usa en varios procesos,
siendo uno de los mas importantes la alimentacion de las aves. Nos
generara el movimiento para la trasportacién del pienso de los silos a
los comederos o al carro de distribucion.

Ilustracion 43 motor eléctrico

3.6.6.11. Termostato.

El objetivo de un termostato es usar la medicidon de la temperatura,
para activar o desactivar una funcion. Nos ayudara a controlar la
temperatura de las naves activando o desactivando segun sea
necesario, la refrigeracion y ventilacion de la nave para controlar la
temperatura deseada en todo momento.

3.6.6.12. Depositos de agua.

El suministro de agua en una granja avicola es una parte
importante, es conveniente tener instalaciones de agua como depésitos,
para no depender exclusivamente de la empresa suministradora de
agua. Deben ser depdsitos aislados de la temperatura exterior, ya que,
en zonas calurosas, ya que el aumento de temperatura en el agua no
incitara a las aves a beber, necesitamos que beban de forma normal par
gue ingieran la cantidad de pienso para el proceso de produccién.

Los depdsitos, deben estar conectados al circuito principal de los
bebederos para que exista una constante renovacion del agua y no se
estanque y se caliente.

Podemos encontrar diferentes tipos:
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e Como los depdsitos de chapa con base de hormigdn, se
requieren obras en su instalacion, se estima almacenar el
nivel de agua necesario que utilizaremos.

Ilustracion 44 Depdsito de agua

3.6.6.13. Tipos de bebederos.

La mayoria de los bebederos deberan constar de bombas de presién
para poder regular la cantidad de agua que llega a los bebederos, en caso
de una granja de suelo o campera, si nuestro suelo no es totalmente
recto, necesitaran niveladores de pendiente, asi como filtros de cloros y
dispensadores de medicamentos.

En todos los tipos de granja es importante regular la altura de los
bebederos mediante aumentan su tamafo, para facilitarles el aseso al
agua.

Los objetivos principales que queremos que cumplen nuestros
bebederos:

e Correcta colocacién.
e Suministro de agua limpia, accesible, disponible e higiénica.
e Ubicacién en lugares frescos y sombrios.
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e Controlar la temperatura del agua si es posible.
3.6.6.13.1. Tetinas.

Tipo de bebederos sobre todo utilizados en granjas de suelo e
intensivas.

Consiste en la colocacion de lineas de bebederos mediante tetinas,
con o sin recuperador, estas tetinas deben proporcionar agua a los
pollos en un radio de 360 grados y contar con la presidon adecuada.

La colocacion de tetinas con recuperador es sobre todo para las
fases iniciales de las aves con una presién controlada que no supere 41
ml/min. La utilidad del recuperador es evitar el exceso de agua que no
pueden beber las aves en su edad temprana, evitando que se
humedezca el suelo donde se crian las aves.

Ilustracién 45 bebederos de tetina

En la parte adulta se disminuira la presion y como hemos dicho en
granjas de suelo o camperas, se pueden utilizar las tetinas sin
recuperador, el nimero de lineas de bebederos se determina por las
dimensiones de la nave y sobre todo por el clima exterior en la zona
elegida. Se colocaran las tetinas a mas de 30 cm de separacién.
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Ilustracion 46 bebedero de tetinas

Nos los podemos encontrar normalmente instalados en granjas
intensivas dentro de las jaulas.

3.6.6.13.2. Cubeta o abrevadero.

Recipientes de plasticos abiertos, rellenados de forma manual el
problema es que tienen una gran demanda de limpieza y
mantenimiento.

Faciles de utilizar para las aves.

3.6.6.13.3. Bebederos de campana.

Se utilizan especialmente para pequefas bandas de pollos y
gallinas, es una alternativa econdmica para pequeias granjas, son
desmontables y faciles de limpiar, estos bebederos se suelen utilizar
con conexidn directa al suministro de agua y con ayuda de su forma de
campana, se distribuye permitiendo beber cdmodamente a las aves.

3.6.6.13.4. Bebederos de tipo canal.

Son bebederos para aves en todo su periodo de crecimiento, con
ciertos agujeros para que las aves puedan beber sin riesgo de ahogarse,
enfocadas para todo su periodo de vida.
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3.6.6.14. Tipos de nave.

Como ya sabemos tenemos diferentes tipos de granjas y a su vez
de naves, asi que explicaremos el espacio que se requiere en cada una
tratando las por separado.

3.6.6.14.1. Naves sobre yacija para ponedoras.

Hablamos de un sistema de baja densidad de poblacién, se cuenta
con un espacio central de aseladeros o stats, cubriendo un foso donde
se defeca, con yacija a ambos lados de este.

Los requisitos principales son:

Una zona de yacija, con un tamafo minimo de 250 cm2 por
ave y ocupando un tercio de la nave.

Aseladeros, de unos 15 cm por ave con una distancia entre
ellos de 30 cm.

Nidales, uno cada 7 gallinas si son individuales, en caso de
nidales colectivos un area de 1 m2 para cada 120 gallinas.

Comederos, un espacio minimo de 10 cm por ave de ser de
canal, y 4 cm si es de plato.

Bebederos, un espacio minimo de 2,5 cm por ave de ser de
canal, 1cm por ave siendo de campana y en caso de tetinas 1
cada 10 aves.

Si hablamos de ponedoras de huevo campero, deberan disponer de
trampillas o aberturas en una de las fachadas, en una anchura total de

2 metros para cada 1000 aves.

Ilustracion 47 ponedoras huevos camperos
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3.6.6.14.2. Naves de aviarios.

La legislacion estipula que el niumero de niveles ocupados debe ser
de 4, debiendo existir una distancia entre ellos de al menos 45cm vy
estando situados de tal forma que se impida la caida de los
excrementos sobre los pisos inferiores.

Podremos poseer 9 gallinas/m2, de superficie utilizable, por
lo que no deberemos tener en cuenta el espacio utilizado por
los nidales descontandolo del total, aun asi, suelen operar
con una densidad que doblan a las gallinas de suelo.

La libertad de movimiento de las gallinas en estas naves
dependera de que las aves aprendan a acceder a los niveles
superiores para encontrar el pienso y el agua.

El lugar de puesta sera el mas delicado, el nidal debe ser
facilmente accesible y atractivo para la puesta de nuestras
gallinas, para que no pongan los huevos en el suelo y sobre
la cama.

Al igual que en las naves de yacija, queremos hablar de
ponedoras de huevo campero, deberan disponer de trampillas o
aberturas en una de las fachadas, en una anchura total de 2
metros para cada 1000 aves.

3.6.6.14.3. Naves de baterias.

Este tipo de naves estan enfocadas al aprovechamiento de espacio
en su aspecto vertical, la legislacién ha obligado a sustituir las
conocidas jaulas convencionales por las llamadas enriquecidas, que
constan de un mayor requisito para las aves, estableciendo los
siguientes requisitos.

Una superficie minima de 750 cm2 por ave, de la que al
menos 600 cm?2 tendran una altura minima de 45 cm, la
diferencia sera la altura del nidal que la altura serd de un
minimo de 20 cm, teniendo una superficie total de jaula de
2000 cm2 como minimo.

El nidal deberda estar provisto de yacija para que las aves
puedan escarbar y picotear.

Los suficientes aseladeros para proveer un espacio por ave
de 15 cm, como minimo.

Un espacio de 12cm de comedero por ave.
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e El acceso de cada gallina a 2 bebederos de tetina o cazoleta,
como minimo.

e Un dispositivo para limar las ufias de las gallinas.

e La bateria del piso inferior debera encontrase a una altura
minima de 35 cm del suelo y los pasillos entre jaulas deberan
tener al menos 90 cm de anchura.

Hay que decir que ya podemos encontrar modelos que, en vez
de 3 a 6 pisos, llegan de 8 a 10, aunque para el acceso de los
pisos superiores se ha hecho mediante pasillos colocados a
media altura.

Ilustracion 48 nave bateria

3.6.6.15. Maquinas para la recoleccidon de huevos.

A la hora de la recoleccién del huevo buscamos los métodos que
nos faciliten el trabajo, encontrando diversos sistemas y maquinas
utilizados en este proceso.

Disponer de un adecuado sistema de recoleccién de huevos es una
parte fundamental para la gestidon de las naves de ponedoras, las
razones principales:

e Ahorro de tiempo y mano de obra.

e Mejora de calidad de huevos, mas limpieza y menos huevos
rotos.

e Un mayor control de la producciéon de huevos.
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3.6.6.15.1. NoriaST.

El funcionamiento principal, con la NoriaST, los huevos se
transfieren hasta la cadena de noria segun un esquema fijo y no
accederan a un escalén de la cadena ya ocupado. A su vez si nos
encontramos con aves de edades diferentes, podemos hacer que los
huevos se recolecten por filas o por lotes. Para adaptar el transporte al
rendimiento de la puesta, las cintas de huevos y las cadenas de norias
deben accionarse por separados.

Los huevos se transfieren por medio de ruedas dosificadoras a la
cadena de noria. Esta los transportara de forma descendente y en la
parte inferior cambiara ha sentido ascendente, realizando la entrega de
los huevos a la recoleccién transversal a la altura deseada, pudiendo
llegar a una recoleccion manual o una clasificadora.

e Recoleccion eficaz hasta 16500 huevos por hora y noria.

e Libre acceso a todas las filas de jaulas, la recoleccién
transversal no nos hara de barrera.

e Se optimiza el espacio.
e Se adapta a cualquier sistema de jaulas.

T

Ilustracion 49 noriaST
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3.6.6.15.2. EggCellent.

Tiene un mantenimiento minimo, es una noria desarrollada por Big
Dutchman, destaca por su elevado rendimiento en la recoleccién y su
escasa necesidad de ajustes, consta de un transporte seguro para los
huevos, los huevos son transferidos de las cintas longitudinales a un
transportador de varillas, luego se reparten a lo ancho de la cinta para
ocupar la noria con ayuda de desviadores.

Para adaptar el transporte de los huevos, al rendimiento de puesta,
las cintas de los huevos y la noria de accionaran por separado.

e Recoleccion eficaz de 19000 huevos por hora y noria.
e Recoleccidon de huevos simultanea de hasta 8 pisos.
e No se necesitan dispositivos dosificadores.

e Transportadora de varillas con funcién de limpieza, huevos
sin cascara y particulas de suciedad no acceden a la noria.

e Libre acceso a las jaulas

e Adaptable a cualquier sistema de jaulas, montaje y ajuste
sencillo.

— 45 -

Ilustracién 50 noria eggCellent
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3.6.6.15.3. Sistema sube y baja.

Nos permite reunir los huevos por cada piso en todas las filas al
mismo tiempo, la principal caracteristica es el acceso a cada piso para
la recoleccidon de huevos y posteriormente se mueven hacia la posicién
mas alta. Es una solucidn eficiente y econdmica. Especialmente para
pequefas naves y cuando no es necesario recopilar los huevos por
lotes.

Consiste Unicamente en una transferencia de huevos desde la cinta
longitudinal hasta la transversal, el transporte se realiza de forma
cuidadosa.

Para ajustar correctamente la capacidad de transporte al
rendimiento de la maquina clasificadora de huevos, debemos instalar un
regulador de frecuencia.

e Transporte cuidadoso de huevos.

e Libre acceso a las filas, la recoleccidon transversal no hace de
barrera.

e Se necesita un menor espacio en la nave.

e Se puede combinar con recolecciones transversales de
distintas anchuras.

Z

Ilustracién 51 sistema sube y baja
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3.6.6.15.4. Transportador de curvas.

Muy utilizado en naves con distribuciones diferentes o desnivel del
terreno, necesarias soluciones individuales dependiendo del terreno
para el transporte de los huevos.

Utilizado para la recoleccion transversal, por ser flexibles y su
poder de adaptacion.

e Transportador de varillas galvanizadas o plastificadas,
soldados a dos cadenas laterales, suave transportacion de los
huevos sin atasco en el interior de la curva.

e La distancia entre las varillas permite una inclinacién de
hasta 200.

e Curvas disponibles de: 1809, 90° y 4509,

e Capacidad de transporte determinada por la velocidad vy el
ancho.

Ilustracion 52 transporte en curva

3.6.6.15.5. EggTrax

Esta transmision nos facilita una perfecta transferencia de huevos
desde la cinta longitudinal (nidal) al sistema de recoleccién instalado,
independientemente de cuadl sea. Lleva un motor de transmision de
2,6m/ min y disponible para diferentes anchos de cinta (245, 350, 400
y 500 mm).

e Unidad de transferencia extraible, puede limpiarse con un
limpiador de alta presion.

e Varillas anti-salto presionan ligeramente los huevos para que
lleguen a la cinta transversal de forma controlada.
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e Los alambres tensados de acero inoxidable procuran una
transferencia suave de los huevos y a la vez dejan caer
plumas, polvo y huevos sin cascara entre ellos.

Ilustracion 53 EggTrax

3.6.6.15.6. Transportador inclinado.

El transportador inclinado entra en juego cuando hay poco espacio
entre el nidal y la recoleccion transversal. Trabajando con una
pendiente de 50° y se puede obtener en dos anchuras, 350 y 500 mm.

e Se acciona con un motor independiente.

e Aconsejable controlar las cintas longitudinales con
reguladores de frecuencia.

Ilustracién 54 transporte inclinado
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3.6.6.15.7. Transportador de varillas.
Normalmente utilizados como conexion entre el nidal y el siguiente
sistema de recoleccion transversal, en recorridos en linea recta.

e Sistema de varillas, se forman con barritas reforzadas de
plastico, unidas a cadenas de eslabones giratorios.

e Varillas seleccionadas para que ni los huevos pequefios
puedan caerse.

e Inclinacion de 250,

Ilustracion 55 transporte de varilla
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3.6.6.15.8. Noria EC.

Se caracteriza por una elevada capacidad de recoleccion.
e Utilizado en naves de hasta 3 pisos.
e Se equipa con una cadena de noria de anchura extra.
e Efectivo en pequefos espacios

Ilustracion 56 Noria EC
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3.6.6.15.9. EggSort

Un transporte de huevos extremadamente suave, practicamente no
hay una transferencia de huevos. La cinta longitudinal llegara
directamente a la mesa de clasificacion.

e Ideal para la recoleccién manual de huevos.
e Velocidad estandar de la unidad motriz de 2,6 m/min.

e Diferentes anchos de cinta de huevos, 200, 245, 400 y 500
mm.

e El cepillo integrado para cintas de huevo se ocupa de la
limpieza.

e El acabado robusto y completamente galvanizado permite
una larga vida util.

Ilustracién 57 eggSort
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3.6.6.15.10. Unidad de limpieza por ultrasonidos de
curvas.

Una forma de eliminar de forma segura la suciedad y con ello las
bacterias, salmonelosis 0 micosis, de toda la cadena del transportador
de curvas, pueden utilizarse de forma fija o movil por la cadena.

e Trabajan con ultrasonidos, a su vez utilizan agua caliente y
productos de limpieza especial.

e La maquina llena puede limpiar unos 200m de cadena.
e La maquina de mayor tamano unos 600 m de cadena.

e Dependiendo del grado de suciedad, se pueden necesitar
varios ciclos.

| f}.‘ = []L . . : .

Odei Gonzélez Hernandez (731950@unizar.es) esta conectado

1 s

Ilustracion 58 limpieza ultrasonidos
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3.6.6.15.11. Lavadora de huevos L-10

Lavadora con cepillos giratorios con cerdas de nylon.
e Bajo consumo de agua.
e Numero reducidos de huevos para re-lavaje.

e Estructura de escobas para una limpieza delicada sin afectar
a los huevos.

e Boquillas aspersores, limpieza del huevo 360.

ASPERSORES

Ilustracién 59 lavadora de huevos

3.6.6.15.12. EggCam

Es un sistema de conteo de huevos, que nos registrara cada huevo.
Consta de camaras (el sensor se instala un procesado de imagenes),
capta imagenes de alta resolucion controlando una parte de itinerario y
detecta asi cada huevo.

Se puede instalar sobre cintas longitudinales en cada piso o en la
transversal. Actla en sistemas de jaulas con transportadores de varillas
o cintas de huevos, de hasta 14cm de ancho y sistemas alternativos con
transportadores de varillas de hasta 35 cm de ancho.

e Capta cada huevo de forma precisa.
e Funciona en la oscuridad mediante una luz infrarroja.

E/’ -

s
a2y

Ilustracién 60 eggCam
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3.6.6.15.13. Moba 2000.

Una clasificadora automatica, la eliminacidon de los huevos no
deseados puede realizarse de forma automatica por medio de equipos
de deteccion y de la forma mas sencilla manualmente.

Encargada de pesar los huevos después de la revision pertinente y
envasarlos en bandejas de forma totalmente automatica en funcién de
las caracteristicas de calidad y peso.

Alta eficiencia y confiabilidad.

20.000 huevos/hora.

55 cajas/hora.

Precio de inversion relativamente bajo.
Manipulacién individual de huevos.

Ilustracién 61 MOBA 2000
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3.6.6.15.14. Moba 4000.

Otra clasificadora automatica, de la empresa Moba, encargada del
pesaje de los huevos y su envasado.

e Entrada directa de cinta transportadora procedente de
granja.

e Mesa de acumulacidon con 2 motores independientes.
e 2 orientadores para la correcta entrada de huevos.

e Capacidad de 45000 huevos/horas.

e Puede tener entre 12/14/16 lineas de envasado.

e Equipado con cerrador y marcador de envase.

e De 4 a 8 categorias por peso.

Ilustracion 62 MOBA 4000
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3.6.6.15.15. Yamasa CHS 30.600.

Es una empacadora modelo C 3.0, una maquina clasica en esta
empresa y exitosa en el mercado, contando con tecnologia PLC,
diseflada para controlar y ajustar diversos parametros.

e Ideal para granjas de tamafo medio.
e Sistema de pesaje dindamico.

e Calibracion automatica de pesos.

e Conteo de los huevos procesados.

Ilustracion 63 Yamasa
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Una clasificadora econdmica de rango de capacidad medio, con una
enorme flexibilidad debido a la construccion modular, construida para
todos los entornos de produccién, siendo compatible con mesas de
acumuladores.

Capacidad de 45000 huevos/horas.
125 cajas/horas.

Sistema de limpieza de rodillos.
Seccidn de desinfeccién UVC.
Deteccidn de fugas.

Deteccidn de peso/ grietas.
Sistema de deteccidén de sangre.
Apilador de bandejas.

Carriles de embalaje.

Ilustracion 64 Sanovo
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3.6.6.15.17. Eguski serie ZX.

Utilizacion de la ultima tecnologia disponible, dispuesta con una
tecnologia sensible que evita el contacto entre los huevos que pasan por
el transportador y contacto minimo con la maquina evitando gritas
invisibles, sistema de pesaje y empaquetado.

Disponen de una camara avanzada, que nos separara los huevos
antes de llegar a la linea de paletizado si estan rotos o agrietados,
dispone de una funcidén propia de limpieza.

Estructura modular siempre puede ser ampliado dependiendo del
crecimiento de nuestra granja.

e (Capacidad de 55.000-85.000 hasta 115.000 huevos/ horas.
e NuUmero maximo de salidas 26.

e Precision de pesaje de 0,1g.

e De 6 a 12 filas de movimiento del huevo.

¢ Funcionamiento continuo a alta velocidad.

e Transicidén suave del huevo.

e Estructura modular.

Ilustracion 65 Eguski

(Arancibia, s. f.; Automatizacién planta avicola.pdf, s. f.; equipamiento de granjas.docx, s. f.;
Manual granja avicola la gaviota.pdf, s. f.; Castillo Quiroz et al., 2019; Cuenca, s. f.; Lopez, s. f.;
Mafé & Romera, s. f.; Melo & Echeverry, 2016; Moyano, s. f.; Pérez, s. f.; Sanz, s. f.)
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3.7. NORMATIVA UTILIZADA.

Para la realizacion de este trabajo de fin de grado se han seguido
las recomendaciones de la ultima normativa promovida por el gobierno
del pais en la que se pretende situar la granja avicola de gallinas
ponedoras, Espafa, para ello se ha seguido las instrucciones en el
boletin oficial del estado, por la que se establecen las normas basicas
de ordenacién de las granjas avicolas, siendo la normativa en cuestién
el Real Decreto 637/2021, del 27 de Julio.

También hemos tenido en cuenta el boletin del estado del Real
Decreto 3/2002, de 11 de enero, por el que se establecen las normas
minimas de proteccién de las gallinas ponedoras, puesto que nuestro
trabajo se enfoca en la produccion de huevos mediante gallinas
ponedoras.

A su vez puesto que este trabajo de fin de grado va destinado a la
produccién y comercializacién de huevos, debemos tener en cuenta el
Real Decreto 226/2008, del 15 de febrero, por el que se regulan las
condiciones de aplicacidon de la normativa comunitaria de
comercializacion de huevos, se puede obtener la informacién en el
boletin del estado.

También es necesario seguir las medidas establecidas por la unién
europea que regula mediante el reglamento CE, numero 1999/74/CE
del consejo, del 19 de Julio de 1999, que establece las normas minimas
de proteccidn de las gallinas ponedoras, y a su vez la decisiéon del
consejo, numero 168, del 2 de julio de 1994, por la que se establecen
las condiciones especificas de salud publica para la comercializacion de
determinadas clases de huevos.

En cuanto a la automatizacidon de los procesos, existe el Real
Decreto 842/2002, de 2 de agosto, por el que se aprueba el reglamento
electrotécnico para baja tension, este reglamento supuso un avance en
materia de reglas técnicas y establecido un esquema normativo, basado
en un reglamento marco y unas instrucciones complementarias. Este
real decreto ha sido realizado con conforme a las normas de la
Asociacion Espafiola de Normalizacion y Certificacion, AENOR, con
origen a los organismos internacionales de normalizacién electrotécnica,
como CEI y CENELEC. Esta norma esta recogida en Boletin Oficial
Espafiol.

Es necesario tener en cuenta el Real Decreto 346/2011 e 11 de
marzo, por el que se aprueba el Reglamento regulador de las
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infraestructuras comunes de telecomunicaciones para el acceso a los
servicios de telecomunicacion en el interior de las edificaciones. Este
reglamento trata sobre infraestructuras comunes en los edificios para el
acceso a los servicios de telecomunicacién, que permite dotar los
edificios de instalaciones suficientes para atender los servicios de
television, telefonia y telecomunicaciones por cable. Esta norma esta
recogida en el boletin oficial espafiol.

(Real Decreto 3/2002, de 11 de enero, por el que se establecen las normas minimas de proteccién de
las gallinas ponedoras., s. f.)
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4. DESARROLLO Y ELECCIONES.

4.1. TIPO DE EXPLOTACION.

A la hora de elegir el tipo de granja avicola ha automatizar, nos
hemos decantado por las naves de Bateria, Tanto para la produccion de
huevos, como la cria de las aves en su periodo infantil. Este tipo de
explotacién se centra en el aprovechamiento del espacio de forma
vertical y a su vez nos permite una mayor automatizacion que otro tipo
de explotaciones, pudiendo encontrar la fabricacion de este tipo de
granjas mas habitual teniendo un mayor mercado.

Lo dividiremos en dos naves para albergar en una la cria de pollos
hasta la edad de puesta y en otra nave, las gallinas ponedoras para la
recoleccion de los huevos.

A su vez la nave de las gallinas ponedoras constara de una nave
externa compuesta por la zona de trabajo (la clasificadora y zona donde
estaran los operarios revisando los huevos que llegan de nuestra cinta
sube y baja), el almacén zona que constara con estanterias donde
colocaremos pallets con nuestra mercancia y el garaje donde se cargara
la mercancia para su posterior reparto, se observara mejor en los
planos adjuntados en anexos.

Para la correcta instalacion de todos los elementos nuestras naves
(cria de pollos y gallinas ponedoras), contaran ambas naves con una
altura de 6 metros, mientras que la nave de crias contara de 170
metros de largo por 14,9 metros de ancho, mientras que la nave de
obtencion de huevos contara de 91,2 metros de largo por 14,9 metros
de anchos.

La nave externa a nuestra nave de obtencion de huevos, donde se
encontraran las gallinas ponedoras, contara de la misma altura 6
metros, pero un largo de 80 metros y un ancho de 15 metros, dividido
en tres partes garaje (18x15 m), almacén (42x15 m) y la zona de
trabajo (20x15 m).

Se observara mejor en los planos que aportamos en anexos.



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia ) . ] i
Centro adscrito Automatizacion de una granja avicola Poultry farm

Universidad Zaragoza ,
automation

424.21.53

4.1.1. Jaula enriguecida.

Nuestras aves se encontraran en jaulas enriquecidas ya que son las
requeridas por normativa y mejores para las aves en este tipo de
explotacidén, hemos elegido las jaulas de la marca “Zucami”,
concretamente la K50 762, disefiada para una ventilacion optima,
puerta de cierre intuitivo, a su vez dispone de comederos de hierro que
nos facilitara su posterior automatizacion con las técnicas de
alimentacion seleccionada que expondremos mas tarde, por nosotros
para las aves, a su vez un disefio adecuado para la recogida de huevos
y su limpieza, cumpliendo las medidas requeridas, permitiéndonos la
instalacion de cintas transportadoras para la expulsién de gallinaza y
transporte de huevos hasta las norias.

La idea principal para nuestra granja sera, en la nave de crias 3
filas de 4 columnas disponiendo de jaulas, las cuales dispondran de la
automatizacion necesaria para el cuidado de las aves hasta su edad
adulta de puesta de huevos disponiendo de suministro de agua, retirada
de gallinaza, etc. Mientras que, en la nave de obtencion de huevos,
tendremos dispuestas 6 filas de 4 columnas totalmente automatizadas
para la correcta obtencion de huevos, correcta iluminacidon, suministro
de agua, retirada de gallinaza, etc.

K50 762

B 24496 cm2
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Ilustracién 66 Jaula enriquecida
Marca Zucami
Modelo K50 762
Capacidad De 3 a 8 Pisos
frente 762 mm
Fondo 730 mm
Altura
Frente 620 mm
Fondo 500 mm
Entrepisos 737 mm
Superficie habitable 44496 Cm?
Inclinacién 8/14%
Seccion por modulo 4
Superficie Util (Cm?)
Numero de aves por jaula 50
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Frente 762 890 Cm?

Dimensiones exteriores para 4 pisos

A 1800 mm
B 2300 mm
c 3239 mm

Tabla 2 Propiedades jaula

Nuestro objetivo es albergar 30.000 gallinas ponedoras y 30.000
pollos de cria, requeriremos 150 jaulas por nave para albergar el
numero de aves que queremos. Por lo que se instalaran modulos de 25

jaulas como se observa en los planos.

Aun asi realizaremos una automatizacion que nos permita la
ampliacion de nuestra granja a futuros o que resulte aplicable a

cualquiera explotacion avicola en bateria que podamos encontrar.

4.2. TECNICA DE LIMPIEZA.

Dentro de las técnicas de limpieza existentes, nos hemos decantado
por la instalacién de cintas transportadora por cada nivel de las jaulas,
retirando la gallinaza en direccidon opuesta a la obtencién de nuestros
huevos en el caso de la nave de obtencion de huevos, para ello nos hemos
decantado por la empresa Domenech machinery, especializada en el
disefio de cintas trasnportadoras industriales a medida, en el caso de las
gallinas ponedoras (nave de obtencidon de huevos) se pediran unas cintas
transportadoras 80 metros de largo por 2 metros de ancho, con un total

de 24 cintas de prolipileno, de 1 mm de espesor puesto que este material
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es muy resistente y no se ve afectado por la corrocidon de la gallinaza,

destacando por el uso continuo.

A su vez para la extraccion de la gallinaza de los pollos (have de
crias) se ha pedido otra cinta transportadora a medida de 160 metros de
largo por 2 metros de ancho, hechas con el mismo material y impulsadas
de forma externa en este caso como la distribucion es diferente se han

pedido el disefio de 12 cintas transportadoras de ese mismo tamaino.

Ilustracién 67 cinta gallinaza

La impulsion de esta cintas sera de forma externa con un motor
trifasico de la marca Cemer con una potencia de 2,2Kw, se instalara un
motor por nivel que impulsara todas las cintas de ese nivel, por lo que en
la nave de crias dispondremos de 4 motores que impulsaran 3 cintas cada
uno y a su vez la nave de obtencién de huevos dispondra de 4 motores
gue impulsaran 6 cintas de gallinaza, afiadiremos los motores utilizados

en todos los elementos de nuestra granja en la parte de anexos.

Tendremos que tener en el almacen recambios de dichos motores
para poder sustituirlos rapidamente ante una averia y evitar el paro de la

extraccion de gallinaza de un nivel de cualquier nave.

Estas cintas instaladas para la retirada de gallinaza de las jaulas
desembocaran en otra que estara instalada de forma horizontal a dichas
jaulas, para la extraccion de la gallinaza de la nave a bafieras de
camiones que posteriormente sera llevado a plantas de reciclaje

mediante camiones de una empresa externa.
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Cinta seleccionada:

Ilustracién 68 cinta exterior

MARCA MASKEPACK
MODELO TKB-10
LONGITUD ENTRE CENTRO DE TAMBORES 1000 a 20000 mm

ANCHO DE BANDA 500 a 1500 mm

Motorizacion Externa (posicion vertical u horizontal)

Velocidad 5a 100 m/min
Bastidor Aluminio
Guias laterales Regulables
Capacidad de carga maxima 350 kg
Pies Regulables

Tabla 3 Propiedades cinta exterior
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Ilustracion 69 cinta exterior

Las cintas se programaran para la expulsidon de la gallinaza a
diferentes horas de forma que no tengamos una acumulacién excesiva
de la dicha, de estas cintas dispondremos de una en la nave de
obtencidon de huevos y 1 en las nave de cria las motorizacion de estas
don cintas se realizara mediante un motor externo Cemer monofasico
de 1,5 Kw.

En anexos podremos observar los planos de dichas cintas y su
colocacion en las naves, sus planos eléctricos y su dicha programacién

para la correcta extraccién de la gallinaza y funcionamiento.

4.3. TECNICAS DE REFRIGERACION

Para el control de la temperatura de nuestra granja, lo primordial
es conocer la temperatura interna y externa de la granja, para ello
vamos a utilizar un sensor de temperatura WTR 190, se trata de un
sensor Pt100, cuyo rango de medida va desde los -40°C a +859°C. dicho
sensor dispone de una carcasa protectora de poliamida que le protege
de la suciedad y el polvo exterior, a su vez dispone de un sistema de
fijacion a una pared lo que nos permitira posicionarlo en cualquier lugar.
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Ilustracion 70 sensor de temperatura

Marca Banggod
Modelo RTD PT 100
Tipo de sensor PT 100 3 Hilos
Rango de medicién -400C/+85°C
Longitud 45 mm
Carcasa Poliamida
Dimensiones 58x64x35
Clase de precision Tipo A

Tabla 4 Sensor temperatura

una vez tenemos seleccionado el tipo de sensor para la deteccién
de las temperaturas toca seleccionar el método mas éptimo de
refrigeracion para nuestra explotacion, por el lugar que hemos elegido
para realizar nuestra granja, para bajar la temperatura corporal de los
animales vamos a utilizar la mecanica por presidén negativa, puesto que
la temperatura de nuestra zona nos lo permite, combinando la
ventilacién natural, instalando ventanas en la parte horizontal de
nuestras naves, y la colocacién de ventiladores y entradas de aire en los
extremos para crear el efecto tunel.
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Las ventanas seleccionadas seran:

Ilustracién 71 ventanas

424.21.53

Fuerza 6 kg
Carrera 440 mm
peso 6,6 kg
Dimensiones empotramiento
Altura 389 mm
longitud 860 mm
Profundidad 141 mm

Tabla 5 Ventanas

Debido al tamano de nuestra nave de crias constara de un total de

88 ventanas colocadas a lo largo de dicha nave.



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia

Centro adscrito Automatizacion de una granja avicola Poultry farm

Universidad Zaragoza

automation

424.21.53

En el caso de la nave de obtencién de huevos se dispondran de 44

ventanas colocadas a lo largo de nuestra nave.

Se podra observar la colocacion en ambas naves en los planos

adjuntados en anexos.

Para la apertura de las ventanas utilizaremos unos actuadores
lineales con una carrera de 400 mm vy util para la apertura y cierre de

nuestras ventanas.

Ilustracion 72 actuadores

Longitud de carrera 50-450 mm
Longitud retractada 155-600 mm
Longitud extendida 205-1050 mm
Tension de entrada DC 12V
Maximo empuje 150 kg
Maxima carga 120 kg
Velocidad 5,7 mm/s
Material Aleacion de aluminio
Proteccién IP65
Corriente de carga maxima 3A

Tabla 6 Actuadores




|||-:}>p

Escuela Universitaria

Politécnica - La Almunia

Centro adscrito Automatizacion de una granja avicola Poultry farm

Universidad Zaragoza ,
automation

424.21.53

Puesto que con un actuador se puede controlar mas de una
ventana instalaremos un actuador para 4 ventanas en el caso de las
crias y un actuador cada 2 ventanas que mediante la instalacion de las
dichas constaremos de un total de 22 actuadores por nave.

Pretendemos que, si la temperatura de nuestras naves es elevada,
y la temperatura externa es adecuada para las aves las ventanas se
abran de forma automatica regulando la temperatura interna en caso de
gue la temperatura exterior no sea adecuada se pondran en
funcionamiento los ventiladores instalados para llegar a una
temperatura adecuada y se cerraran dichas ventanas para evitar que
entre el calor.

98

800mm 450mm

Ilustracion 73 actuadores

Aparte de la ventilacién para las aves mediante ventanas al
exterior, puesto que por la ubicacidon de la granja nos permite tenerlas
regulando las temperaturas altas de las zonas, instalaremos otro
método de refrigeracion para los dias calurosos y la extraccion continua
de aire de las naves, para ellos vamos a realizar una instalacién de
mecanica por presidn negativa, por las condiciones generales y las
dimensiones de las naves sera suficiente con ventiladores de poco
caudal alrededor de 12000 m3 /hr, colocaremos dos ventiladores en uno
de los extremos de la nave colocaremos dos por cada nave ya que es
mas que suficiente para la regulacion total de nuestras naves y las
entradas de aire en el lado opuesto.
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El ventilador seleccionado sera:
Ilustracién 74 ventilador
Marca S&P
Modelo HXA/P-4-800/LO
RPM 1760
Potencia 1-1/2 HP
Tension 208-230/460 V
Intensidad 4,2-2,1 A
Caudal de descarga 14,500 m3 /hr
Peso 22 Kg

Tabla 7 Ventilador
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HXA/P-800 | 1008 | 835 159 | 336 336 360 360 314 338 // 90 800
HXA/P-1000] 1175 | 973 159 400 389 357 401 401 357 100 1013

Ilustracion 75 ventiladores

Con estos dos métodos de refrigeracidon es suficiente para
mantener a las aves en el confort necesario contando con el rango de
temperaturas de nuestro clima, a excepcion de los pollos que requeriran
para los dias mas frios calefaccion.

Se podran observar la instalacion de las ventanas y ventiladores en
los planos adjuntos en los anexos como sus respectivos esquemas
eléctricos y la programacién de su funcionamiento.

4.4. TECNICAS DE CALEFACCION

A la hora de tener en cuenta el control de temperatura para nuestras
aves debemos tener en cuenta, que en su periodo de desarrollo pollo-
gallina, las aves tienen riesgo de morir por bajas temperaturas por
tanto tendremos que instalar un método de calefaccién para el confort
de los animales, en nuestro caso lo mas util para el confort de las aves
serd un generador de aire caliente que nos pueda aumentar la
temperatura de nuestra nave cuando sea necesario.

Hemos pensado en la utilizacidn del jetMaster, exactamente el modelo
GP 120 se puede suministrar para su funcionamiento mediante gas
natural, asi como de gasoil, lo controlaremos por nuestro sensor de
temperatura, como controlamos las ventanas y ventiladores para el
confort de las aves.
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Ilustracion 76 generador de aire

GP 120
Potencia 120 Kw
Consumo
Gas natural 11,17
Hr
Gas propano 7 Kg/hr
Conexién de gas 34 pulgadas
Rendimiento del aire 8000 T:_"’
T
Peso 46 Kg
Dimensiones (largoxanchoxalto) 145x72x53 cm

Tabla 8 Propiedades generador de aire

Se ubicaran dos generadores de aire caliente en medio de las
nave de crias y obtencién de huevos para calentar la nave cuando sea
necesario y evitar las bajas temperaturas.

Se podra observar en los anexos adjuntos los planos de
colocacion de los generadores de aire y esquemas eléctricos y su
respectiva programacién y funcionamiento.
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4.5. TECNICAS DE ILUMINACION

Para la iluminacidon de nuestras gallinas ponedoras nos decantaremos
por uno de los métodos mas modernos como son las iluminarias Led,
en concreto la FlexLED de dos canales, que ira instalado en las jaulas de
nuestras gallinas ponedoras, esta nueva tecnologia de dos canales nos
permitird regular la luz de blanca cdlida, a roja o una mezcla, en caso
de que fuera necesario solucionar problemas de picoteo o canibalismo
en nuestras gallinas sera necesario activar la luz roja, ademas esta
tecnologia nos dard un menor consumo que las habituales
incandescentes y fluorescentes.
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Modelo FlexLED de 2 canales
Tension suministrada 48 V DC
Potencia 6,7 W
Rendimiento luminoso 500 Im
Eficiencia 74 Im/W
Frecuencia luminosa >500 Hz
Temperatura color 3000 K
Angulo de radiacion 1100
Regulacion intensidad 0-100%
Numero de LED 8-14 unidades
Clase de proteccion 69 k IP

Vida Util

50000 horas

Rango de temperatura

De -10 a +50 °C

Certificado CE
alto/ancho/largo 11x22x1800 mm
Peso 0,28 Kg
Material PMMA

Tabla 9 led jaula

Para la medida de las jaulas y teniendo en cuenta el tamafio de las
tiras de led se instalaran en la jaulas de las gallinas ponedoras,
necesitaremos un total de 1008 flex led para todas las jaulas de
nuestras gallinas ponedoras estos led aparte de poder encenderse
mediante el operario en cualquier momento, ser cambiadas o apagadas,
los programaremos también para encenderse una hora después del
anochecer para mejorar la ingesta de alimentos y la puesta de huevos

como habiamos explicado con anterioridad.

A su vez para la iluminaria de la fabrica que se utilizara en caso de
que necesitemos que un operario entre en las instalaciones vamos a
decantarnos ZeusLED, iluminacién uniforme en la nave, también nos
dara un ahorro energético y nos permite su instalacion en techos y
paredes sin afectar a nuestras aves en caso de tener que encenderlas
para reparaciones o entrada de cualquier operario.



|||-:}>-

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
Centro adscrito

Automatizacion de una granja avicola
Universidad Zaragoza

Poultry farm

automation

424.21.53

Ilustracion 77 iluminacion led

Marca

Bigdutchman

Modelo

ZeusLED

Tensidén suministrada

100-240 V AC 50/60Hz

Potencia

32,5wW
Rendimiento luminoso 4100 Im
Eficiencia 127 Im/W
Frecuencia luminosa 16000 Hz
Temperatura color 2700-5000 K
Angulo de radiacion 105-140°
Regulacién intensidad 0-100%

Numero de LED

112 unidades

Clase de proteccion

69 k IP

Vida Util

>50000 horas

Rango de temperatura

De -20 a +50 °C

Certificado

CE, UL

alto/ancho/largo

438,5x121,5x82,5 mm

Peso

2 Kg
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Material PMMA, aluminio

Tabla 10 Propiedades luz techo

Para la instalacion de dichas lamparas hemos tenido que hacer los
calculos para saber cuantas necesitaremos para cada uno de los espacios

en los que estan divididos nuestras naves.

Sabiendo que para naves industriales se requiere 350 lux
(lumen/m?) y sabiendo que necesitamos obtener el valor K para el flujo
luminoso requerido,

area de la nave

K = , hecesitaremos este dato para el

altura iluminaria x(largo+anch )

calculo de las Zeus que necesitaremos en cada parte de nuestra nave.
Teniendo en cuenta una altura de 5,85 metros de la instalacién de la
iluminaria y sabiendo las areas de las naves en nuestro caso (170 x 14,9
metros en el caso de la nave de obtencidon de huevos), y sabiendo que el
factor de mantenimiento es de 0,8 sabemos que la k para nuestra nave
sera:

~ 170x14,9 ~
©5,85x(170 + 14,9)

2,34

Entrando en la siguiente tabla sabiendo que las paredes y el techo
es nivel medio:
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Factor de uitilizacion
indice Factor de reflexion del techo
del 0.8 | 07 | 05 | @ | o
local Factor de reflexion de las paredes )

k Jos 03 01]05 03 0105 03 01 01] o
06 | .39 5 32 | .38 3 32| 38 34 31 .33 3 3
08 | 48 43 40| 47 42 4O | 46 42 391 41 38 7
100 ] 53 49 46| 52 48 45| 5 47 45 46 44 41
1.25 58 54 51| 57 53 50|55 51 49 50 48 ) 45

15 62 58 54| 61 5 54|58 55 52153 5 48
200 66 62 59| 64 61 58| 61 59 g/ P65 52
@ |68 6 63|67 64 62|64 61 60 57 | 54
300170 67 65| 69 66 64| 65 6 61| 60 59 6
4001 72 70 68| 70 69 67 | 67 66 64| 63 61 58
5001 73 71 70|71 70 68| 68 6/ 66| 64 63| 59

Tabla 11 Factor de utilizacion

Podemos determinar que el flujo sera:

ExS _ 350x(170x14,9)

= 1878284

¢ =

hxFm

0,59x0,8

Sabemos que una lampara consume 4100:

1878284

4100

= 458 lamparas en la nave de cria

La instalacién se hara en hileras como se apreciaran en los planos
adjuntos en anexos.

En el caso para la nave de obtencidon de huevos nos encontramos
con que nuestra nave mide 91,2 x 24,8 metros utilizando el mismo
criterio calculamos las lamparas requeridas.

B 91,2x24,8 3133
©5,85x(91,2 +24,8)
_ ExS _ 350x(91,2x24,8) _ 570666.66
¢ = hxFm 0,63x0,8 N ’
1570666,66

4100

= 383 lamparas en la nave de obtencion de huevos

La instalacién se hara en hileras como se apreciaran en los planos

adjuntos en anexos.
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A su vez calcularemos las lamparas requeridas para el garaje,
almacén y zona de trabajo.

ExS 350x(42x15)

almacen ¢ = xFm - 0.59x08 = 467161
467161 1131
2100 - amparas
] ExS  350x(18x15)
garaje ¢ = T Fm - 059x08 - 200211,86
200211,86 181
2100 — ‘8lamparas

ExS  350x(20x15)
hxFm _ 0,59x0,8
222457,6

4100

Todas las instalaciones se llevaran a cabo en lineas, estas [damparas
no iran controladas puesto que seran accionadas por el personar en
caso de tener que ser usadas.

= 222457,6

zona de trabajo ¢ =

= 54 lamparas

4.6. TECNICAS DE ALIMENTACION

Para la alimentacién de nuestras gallinas utilizaremos carros
ubicados sobre nuestras jaulas, que suministran el pienso en nuestros
comederos de forma homogénea, nuestros carros constaran con unas
pequenas modificaciones propuestas y pensadas para la simplificacidon
de la tarea y una mayor automatizacion de dicho proceso por nuestra
parte, dichos carros contaran de railes eléctricos de forma vertical a la
jaula para permitir el desplazamiento entre niveles de las jaulas y el
traspaso de electricidad a dicho carro desde el nivel 1 de la fila a la 4,
constando con un unico carro por fila dichos carros tendran la capacidad
de suministrar 500kg por comedero, aunque se le dispondra de un
sensor de ultrasonidos para cada media hora realizar un barrido por
nivel y saber la cantidad exacta de pienso que alberga el comedero y
cuanto pienso necesitara cada nivel, contara de un elemento metalico
para el reparto homogéneo del pienso.
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El carro seleccionado sera un sistema de tolva de alimentacion
automatico realizando los cambios mencionados con anterioridad:

Ilustracion 78 carro

Proveedor Ingtuo
Fuente AC
Potencia 0,75-1,5 KW
voltaje 220/380 V
Tamano juego (2,3-2,7) m x (0,8-1,5) m x
(1,5-3,4) m
Tamaho tolva 0,66 mx 0,26 m x 0,5m
capacidad 35-90 Kg
Tasa de trabajo (ajustable) 1,25-5,85Kg/ 12 m
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velocidad 8-12 m/min
peso 100-600 Kg
Material de la guid Acero al carbono

Tabla 12 carro de alimentacion

Nos basamos en dicho modelo anterior por la forma que nos presta
y no encontrar ninguno con las caracteristicas que buscamos, pero
utilizando Unicamente el disefio para formar nuestro carro que encajara
en los comederos de nuestras jaulas, estos carros se llenaran desde una
tolva que distribuira el pienso por caida libre y una manguera flexible
hasta ellos cuando se disponga en el nivel 1 de la fila para su llenado y
disponga la fifo (programacion que hemos implantado para tener un
orden en el llenado de comederos) una peticion de comida, las
peticiones de comida se afadiran a la fifo cuando el comedero este por
debajo del 20% de su capacidad y eso se medira cuando nuestros
carros realicen el barrido de niveles, dicho barrido estara previsto para
cada media hora por tener un control en las peticiones de comidas y
ahorro en el alimento suministrado, para el movimiento de nuestros
carros por las filas de forma horizontal y por los niveles de forma
vertical, utilizaremos motor de impulsion Cemer monofasico de 1,5 Kw,
instalaremos un total de 2 tolvas una en cada nave que se podran llenar
con 10000 kg y ira haciendo descargas de 500kg a los carros que luego
ira distribuyendo por los diferentes niveles de cada fila y se ira vaciando
la tolva mediante las peticiones de los carros vayan entrando, las tolvas
irdn incorporadas con una bdascula para saber la cantidad de pienso que
poseen y cuando serd necesario realizar un llenado mediante los silos.

Para saber que nuestros carros han realizado los recorridos sin
ningun problema y para saber la ubicacion de dicho carro utilizaremos
finales de carreras, que nos marcaran el tope inicial y final, estos
indicadores son interruptores electromagnéticos, cuando nuestra tolva
alcanza la posicién mandan una sefal eléctrica que avisa al autémata
de que la funcién se ha completado.
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Ilustracion 79 fin de carrera

Marca

OMROM
Modelo WL-N
Grado de proteccién IP 67

Durabilidad mecanica

15000000 de operaciones minuto

Durabilidad eléctrica

750000 operaciones min

Velocidad de operacion

1mm/s

Frecuencia de operacion mecanica

120 operaciones /minuto

Frecuencia de operacion eléctrica

30 operaciones / minuto

Frecuencia de trabajo

50/60 Hz

Temperatura de trabajo

-10 a 80°C

Humedad de ambiente de trabajo

Hasta 95%

Peso

255g
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Tabla 13 Propiedades fin de carrera

Para el llenado de las tolvas que irdn en nuestras naves como
hemos dicho se realizara mediante caida libre desde los silos ubicados
en la parte superior de nuestras naves.

Para el almacenaje de los alimentos de las aves vamos a utilizar
silos de almacenaje de diametro 2,3 m 4 anillos y una capacidad de
12500 Kg se ubicaran 4 silos por nave aunque en los planos aparezcan
representado unos por simplificacion, estos silos cuentan con varios
sensores de nivel que indican la cantidad de alimento que queda en el
silo, vendran incorporados con una electrovalvula especialmente
disefiada para silos con accionamiento eléctrico de tipo chapaleta, que
cociste en dos compuertas accionadas por una leva motorizada.

Ilustracion 80 electrovalvula

Marca Saultema rotolok
Modelo Valvula con chapaleta
Bobina WFN-70
Tensidn 220 V
Consumo eléctrico conexidn 0,15A
Consumo eléctrico servicio 0,095 A
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Servicio 100% ED
Limite de tenson +- 5%
Accionamientos 200/horas
Temperatura ambiente -300 + 40°C

Tabla 14 Propiedades electrovalvula

Para detectar los niveles de los silos y comprobar las posiciones se
van a utilizar sensores de ultrasonido, mandando la sefal a nuestro
autdmata para obtener informacidon y no solo para eso instalaremos
dicho sensor en nuestros carros para que realicen el barrido de nuestros
comederos, detectando el nivel de comida que se encuentra en dichos
comederos y saber la cantidad de comida que necesitan como ya

habiamos explicado.

‘\’ ///(‘\‘«

60,5

"

46,5

=)

M12x1

Ilustracion 81 ultrasonidos
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Marca IFM
Modelo UGT 524
Alimentacién PNP

Funcidn de salida

Parametrizable

Alcance

40-300 mm

Carcasa

Con rosca

Dimensiones

M18 x 1/ L = 60,5

Tensién de alimentacion 10-30 DC
Consumo de corriente 35 mA
Proteccién contra inversiones de Si
polaridad
Retardo a la disponibilidad 0,1s
Frecuencia 300

Tabla 15 Propiedades sensor ultrasonidos

Dicho funcionamiento de la alimentacién de las aves se entendera
mejor observando los diferentes planos, la programacion vy el
funcionamiento del scada que iran adjunto a nuestros anexos.

Para suministrar el agua a las aves, como sabemos que son
animales que les afecta el cambio de temperatura en el consumo de
agua y no queremos unicamente depender de la empresa de
suministro, contaremos con los depdsitos de chapa con base de
hormigon y suministraremos el agua mediante tetinas.
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Ilustracion 82 bebederos

El depésito de agua llevara varios sensores de ultrasonido como
nuestro silo para controlar el nivel.

El funcionamiento de los bebederos de tetina, dependera de un
sensor de boya que controlara una electrovalvula, el sensor mantendran
el nivel de agua constate, abriendo la valvula cuando sea necesario de
forma que las aves siempre tendran agua para beber.

Ilustracion 83 boya

Marca Zunate
Modelo 23ghfncOvW-11
Material ABS

Tamafho 19,6 cm
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Temperatura max 700C

Tabla 16 Propiedades boya

Para el control del caudal de nuestras tetinas utilizaremos una
electrovalvula reguladora de caudal, a la cual regularemos la velocidad
a la que queremos que se rellenen los depdsitos para que siempre
tengan agua nuestras tetinas, la electrovalvula viene controlada por el
sensor de nivel de tipo boya manteniendo el nivel de agua requerido y
establecido.

todas las lineas dispondran de una electrovalvula para el vaciado y
limpieza de los bebederos de las aves cuando sea necesario.

Ilustracion 84 electrovalvula

Marca Altec
Modelo 21A16
Diametro 13 mm

Caudal 4 |/min
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Potencia 8 W
Presidon Max 10
Temperatura Max 140°C
Viscosidad Max 53 cSt

Tabla 17 Propiedades electrovalvula

Podremos observar dicha instalacion, planos y programacion en
los anexos adjuntos.

4.7. TECNICA DE RECOGIDA DE HUEVOS Y
CLASIFICACION.

La recogida longitudinal de los huevos se realizara con una cinta
fabricada de polipropileno y poliéster del mismo fabricante que las
cintas trasportadoras de gallinaza, con un ancho de 10 cm y un largo de
76,2m conexionandose con las norias instaladas, recogera de extremo a
extremo de las filas los huevos que caen por la pendiente de los pisos
de nuestras jaulas y los depositara las cintas instaladas en la noria.
Dispondremos de 48 cintas en total para el transporte de los huevos a
la noria impulsadas las cintas de cada fila por un motor cemer de 1,1
Kw, cada motor impulsara un total de 8 cintas, se dispondran motores
en el stock para poder solucionar cualquier fallo que se produzca de
forma repentina en dichas cintas.

La noria seleccionada sera una EggSmart, se caracterisa por el
pOCO espacio que necesita, los huevos se distribuyen de la cinta
longitudinal con ayuda de un desviador por todo el ancho de la cadena
la noria, la EggSmart nos permite la recogida de 4 pisos
simultaneamente.
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Ilustracién 85 noria

Marca Big Dutcman
Modelo EggSmart
Rendimiento 9000huevos/hora

Acceso Libre entre pasillos
Transporte Varillas con funcién de
limpieza
Material Plastico reforzado con fibra de

vidrio

Tabla 18 Propiedades noria
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En nuestra nave dispondremos de un total de 6 norias, estas norias
irdn impulsadas por un motor externo cada una, de 0,55 w trifasico de
la marca Cemer.

seguido de la noria los huevos se traspasaran de la noria, a la cinta
de transporte sube y baja de varillas que los llevara a la clasificadora.

Dicho sube y baja de varillas serd de una anchura de 350 mm con
capacidad mas que suficiente pudiendo trabajar a un ritmo de 34000
huevos la hora y pudiendo tener un descenso maximo de 20°, tendra
un largo total de 27 metros desde la nave de la obtencién de huevos
hasta la zona de trabajo donde se conectara con la clasificadora.

Ilustracién 86 sube y baja varillas
Para la impulsién de dicha cinta utilizaremos un motor Cemer de
0,55 w de forma externa a nuestra cinta.

Nuestra cinta sube y baja llegara a nuestra clasificadora forta ET
100 que se ajusta a las necesidades de nuestra granja.

Clasificadora seleccionada forfa ET 100:
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Ilustracion 87 clasificadora
Funcién Clasifica y envasa de huevos
Capacidad minima 18000 huevos/hora
Capacidad maxima 36000 huevos/hora
Carriles transportadores 1
Hileras de alimentacién 6
Ndmero minimo de lineas de 2
empaquetado
NUmero maximo de lineas de 18
empaquetado

Tabla 19 Propiedades clasificadora

El accionamiento de la clasificadora sera de forma manual por los
operarios encargados.
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4.8. CONTROL

Para el control de la automatizacién de los diferentes elementos
que se utilizan en los cuidados de las aves, vamos a utilizar un PLC, de
entre las diferentes marcas, vamos a emplear un PLC de la marca
Siemens. Dentro de esta marca existen diferentes modelos dependiendo
de la potencia que se requiera en la programacion, para automatizar los
diferentes elementos de la granja, podremos realizarlo con un PLC de la
serie 1500, estos PLC son utilizados en la industria constituyen la nueva
generacidon de controladores de TIA Portal y de automatizacién, en
nuestro caso vamos a utilizar el 1515, referencia 6ES7 515-2AN03-
0ABO. Le conectaremos los diferentes elementos necesarios, tarjetas de
entradas y salidas, etc.

Dicho automata lo programaremos con lenguaje de contactos
(KOP) probablemente el lenguaje mas extendido actualmente.

o . ae
.

o
SIEM:Ng

0&‘906
Overvigw

Ilustracion 88 PLC 1515 Ilustraciéon 89 PLC 1515

Dispondremos de dos ET 200 SP con referencia 6ES7 155-6AU01-
OBNO, uno en cada una de nuestras naves encargados de las entradas y
salidas, tanto digitales como analdgicas, como maximo tendra 32
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modulos de periferia y 16 mddulos ET 200AL, los ET 200 SP es un
sistema de periferia escalable, de estructura modular, ambos iran
conectados mediante PROFINET (IM155-6PN) a nuestro controlador
1515, que realizaran la funcién de controlador superior.

Ilustracion 90 ET 200 SP

Para conectar el ET 200 SP de cada nave mediante PROFINET
necesitaremos conectar a cada uno un BusAdapater (adaptador de Bus)
BA 2xRJ145, que dispondra de dos conectores hembras que nos
permitira hacer la conexion la referencia de dicho elemento es 6ES7
193-6AR00-0AA0.

Ilustracion 91 BA 2xRJ45

Cuando nos referimos al ET 200 SP de la nave 1 (cria), nos
encontraremos que hemos requerido para automatizar los diferentes
elementos de entradas digitales, 8 mddulos de entradas digitales,
mientras que para la nave 2 (obtencidén de huevos), nos encontramos
que hemos necesitado para automatizar los diferentes elementos
digitales un total de 17, cada tarjeta de entrada ira del 0 al 7, DI8x24.
La referencia de estas tarjetas de entradas es 6ES7 131-6BF01-0AAOQ.
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Ilustracién 92 entradas digitales

Para automatizar los diferentes elementos de salidas digitales de
nuestras naves, hemos utilizado modulos de salidas digitales, DQ 8x24,
con referencia 6ES7 132-6BF01-0BAO. En el caso de la nave 1 (cria)
hemos utilizado un total de 5 tarjetas de salidas digitales y en el caso
de la nave 2 (obtencién de huevos) hemos tenido que utilizar para la
correcta automatizacién un total de 9.

Ilustracion 93 salidas digitales

Para realizar una automatizacion correcta también hemos
necesitado conectar tanto entradas como salidas analdgicas.

Para automatizar los diferentes elementos de entradas analdgicas
hemos utilizado modulos de Al 4xI, con referencia 6ES 134-6GD01-
0BA1, en el caso de la nave 1 (cria) hemos tenido que utilizar un total
de 5 mddulos de entradas analdgicas, mientras que en la nave 2
(obtencidn de huevos) hemos utilizado para su correcta automatizacion
un total de 3 mddulos de entradas analdgicas.
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Ilustracién 94 entradas analdgicas

Para la automatizacién de los diferentes elementos de salidas
analdgicas hemos utilizado moédulos AQ 4xU/I, con referencia 6ES7 135-
6HD00-0BA1, en el caso de nuestra nave 1 (cria) hemos tenido que
utilizar un total de 2 mddulos de salidas analdgicas, y en nuestra nave 2
(obtencidon de huevos) hemos utilizado 3 mddulos de salidas analdgicas.

Ilustracion 95 Salidas analdgicas

De estos elementos constara para la correcta automatizacion de
nuestra granja avicola, encontrandonos para los ET 200 SP de nuestras
naves la siguiente distribucion.
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Ilustracion 96 conexiones nave 1

Y para la nave 2 (obtencion de huevos):
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Ilustracion 97 conexiones nave 2

Para la comunicacidn entre la maquina y el humano hemos
programado un HMI, basicamente un panel de instrumentos para el
operario poder controlar el proceso de nuestra granja avicola que ira
conectada mediante PROFINET (cable ethernet).

Podemos observar la conexion de todos los elementos en la
siguiente imagen:
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PLC_1 Nave 1 Nave 2
CPU 1515-2 PN IM 155-6 PN ST IM 155-6 PN ST
PLC_1 PLC_1
PN/IE_1 }
PC station

SIMATIC PC Stat...

Ilustracion 98 conexiones TFG
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5. CONCLUSIONES

Para realizar la automatizacién de nuestra granja avicola ha sido
necesario tener unas nociones basicas del cuidado de las aves que alli
habitan, puesto que debemos conocer los diferentes cuidados de las
aves en sus diferentes etapas de vida, los aspectos de su alimentacion,
y requerimientos de limpieza, sabiendo que son animales delicados a
cambios de temperatura sobre todo en su etapa infantil, que necesitan
cierta cantidad de calcio para la correcta produccién de huevos en su
etapa adulta, aves delicadas a cambios en su agua, todo estos son
conocimientos que hemos debido recoger y comprender para llevar la
automatizacion de la granja de forma adecuada teniendo en cuenta
todos los factores necesarios para su correcto desarrollo y produccion,
sin olvidarnos de nuestro objetivo principal una automatizacién
adecuada para las aves y su bienestar.

También hemos tenido que conocer acerca de su fisiologia, puesto
que todas las razas de gallinas no son adecuadas para la puesta de
huevos ya que podemos encontrar aves para el pollo de engorde y no
ponedoras por ejemplo, ademas conociendo su fisiologia y como ya
hemos mencionado sabemos que son aves delicadas a las
temperaturas, por lo tanto hemos tenido que automatizar de forma
correcta la forma de mantener la temperatura adecuada de las aves
para evitar que se nos mueran las aves y tener grandes pérdidas que
conllevaria un efecto negativo en la temperatura de nuestras naves.

Ha sido necesario averiguar cuales son las rutinas de los animales
no solo para la programacion de la limpieza de las aves, sino para
sacarle el mejor beneficio a nuestra produccién, como puede ser el
encendido parcial, que hemos programado para que se enciendan las
luces de las gallinas ponedoras una hora después de que se hubieran
apagado un periodo de 30 hora, teniendo un efecto positivo en la
obtencion de calcio en las aves para la puesta de los huevos y evitar
problemas de calidad en la cascara del producto. A su vez conociendo
las rutinas de los animales hemos podido establecer periodos de
revision de comederos para que las aves nunca carezcan de alimentos y
siempre estén bien suministradas de pienso, muy necesario para su
correcta produccion.

En la actualidad existen diferentes métodos para la obtencion de
huevos, siendo uno de los mas extensos las explotaciones en baterias,
siendo una de las granjas mas automatizadas intentando evitar la
interaccidén del operario con las aves, este trabajo se ha querido enfocar
en la automatizacién integra de las naves de cria y obtencidén de huevos
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de nuestro proyecto buscando la minima interaccién del operario con
dichas naves y llevando un control de ambas de forma externalizada,
para ello hemos querido utilizar el sistema de automatizacién mas
avanzado que hemos podido implementar intentando mejorar los
procesos que pudimos observar que podrian ser mejorados, como
puede ser la modificacidon de carros de pienso optimizando un proceso
gue a mi parecer resulta mas comodo mas eficiente, productivo y util,
no solo por el ahorro de pienso y comida que llevamos a cabo con la
medicién de comida que se encuentra en los comederos y el llenado por
porcentaje necesario de dichos comederos, sino el ahorro de energia
por la utilizacion de un menor niumero de motores en los diferentes
procesos no solo en la parte de alimentacién, sino en limpieza de las
aves, etc. También como hemos dicho la temperatura es muy
importante en la cria de dichas aves, una de las cosas que vimos que no
disponia la granja que pudimos visitar fue la apertura automatica de las
ventanas, que nosotros hemos querido implementar por evitar sustos
innecesarios con la regulacién de la temperatura de las aves y evitar el
acceso innecesario de los operarios a las naves.

Todo lo que hemos pensado ha ido enfocado a que el granjero
intervenga lo menos posible en el proceso de produccion de las aves y a
su vez lo pueda utilizar facilmente enfocandonos en una produccion de
30.0000 huevos, pero con un programa adaptable a producciones mas
elevadas o de menos cantidades.

Debido a que el trabajo iba enfocado al empleo de PLC la
automatizacion se ha llevado a cabo mediante el empleo de PLC 1515
abarcando todos los puntos de las naves y mediante el lenguaje de
contactos (KOP) un lenguaje especificamente disefiado para facilitar la
tarea de leer y comprender programas de autdomatas y para lograr una
completa automatizacidon ha sido necesario el desarrollo de un sistema
de comunicacién entre el PLC y el operario desarrollando un Scada para
la interaccion del granjero u operarios con las diferentes funciones
implementadas en la granja, pudiendo controlar, modificar y
monitorizar las diferentes tares que se estaran realizando en la granja.

Podemos decir que el empleo de un PLC en la automatizacion en
una granja avicola ponedora es muy factible, pudiendo llevar un control
de las diferentes tareas que garantizan la calidad de vida de los
animales, controlandolas con el PLC y mediante un sistema Scada se
puede realizar la comunicacién entre el granjero u operario y las
diferentes maquinas y procesos. Esto conlleva un aumento de calidad
de vida del granjero, facilitando el control de los procesos y permitiendo
una reduccién de personal ya que nos simplifica mucho el trabajo que
deberemos llevar dentro de las diferentes naves, concluyendo que
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hemos podido desarrollar una automatizacién util de una granja avicola
de gallinas ponedoras en nuestro caso una granja de 30000 gallinas
pero que se podria aplicar a cualquier tipo de explotacién con leves
modificaciones (aumento de: motores, ET 200 SP, cinta
transportadoras, jaulas, espacio, etc.).

Sin embargo a dia de hoy sigue siendo necesario la utilizacién de
operarios para diferentes tareas como puede ser el traslado de aves
entre las diferentes naves, o poder solucionar errores que pueden parar
la produccion de nuestra nave como puede ser la averia de un motor,
necesitando un operario para el cambio de dicho motor en el menor
tiempo posible, pero podemos concluir que cada vez es menos
necesario un elevado numero de empleados puesto que la mayoria de
las tareas han podido ser automatizadas, disminuyendo el nimero de
personal y a su vez es exponencial a menor nimero de personal sera
necesario personal mejor formado, capaz de poder sustituir motores y
repararlos, o poder configurar un PLC en caso de querer aumentar la
produccién de tus granjas o realizar cambios.
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T24 no cumplido

I

error de luz.

acuse de error
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| 725 cumplido
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1.4.2.-PROGRAMACION TIA PORTAL.

1.4.3.-TABLA DE VARIABLES.

Variables PLC

" Nombre Tipo de datos ‘Direccion Rema- en Supervision Comentario

nenca Engi-
neering

al = Boot Q1.5 Faise e e [Troe Muminacion Nave |

@ GMGNI G Bool E:.G False e Troe True motor Gnta Gallinaza Columna

< GMCGN! C4 Box .7 False ue e ue Gnta Gallinaza Columna’

Q GMCGNT 2 Bool WS False True Troe True F rd. Gra Col
2

@ FfEuNn Bool 5.5 False True Troe True Paro Emergencia Linea 3 Nave 1

Q FEL2N) Bool w54 False True Troe True Paro Emergencia Linea 2 Nave 1

a GMCENY Bool w40 False True Troe True Gona Exterior Nave 1

Q GM VAE NI Bool w37 Fase True Troe True WWMW

@ or Nave 1

a FBCCDF2NY 0.4 False True Troe True Feodback Comactor Derecha Gnta Fila,
2 Nave 1

a FBCORNY Bool =0.7 Faise ue Troe True Feodback Contactor Rquierda Geta Fi-
Ja 2 Nawe 1

a FBCCDFINY =03 Fase True Troe True Feodback Contactor Derecha Gnta Fila
1 Nawve 1

a FB COFI NY Bool %i0.6 Fase True Troe True Feecback Contactor Rquierda Geta Fi
Ja 1Nawve 1

a GMCNY F3 .3 False True Troe True Guardamotor Gnta Fila 3 Nave 1

a GMCNI F2 Bool .2 Fase True Troe True imotor Gnta Fila 2 Nave 1

@ GMouR Bool 1 Faise e o True motor Gnta Fia 1 Nave 1

23| FCF3 Bool E!‘ False ue Troe True Carrera Fin Columna 2 Linea 2

Q& FaR2 3.5 Fase #m Troe ue Carrera Fin Columna 1 Linea 2

< FQOR Bood L ER False ue Troe True Final Carrera Fin Columna 4 Linea 1

< FCFIF3 Bool w33 False True Troe True Final Carrera Fin Columna 3 Linea 1

< PSNCCaLTNY nt wIW266 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 1 Nawe 1

< PSNCCILTNY nt ®W264 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linda 1 Nawe 1

<Q PSNCC2LTNY int wW262 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linea 1 Nawe 1

Q PSNCCILTNY it ®W260 False ue Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 1
Linea 1 Nawe 1

5] P_SNCCaLZNY nt wW274 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 2 Nawe 1

a FELINY Bool w53 False True Troe True Faro Emergencia Linea 1 Nave 1

:a FBCGNY C2 Bool w12 Faise True Troe True Feecback Contactor Onta Gallinaza
Columna 2

a FBCGNY C4 Bool w4 Fase True True True Feocback Contactor Gnta Gallinaza
Columna &

Q FBCGNY C3 Bood 1.3 Fase True Troe True Feecback Contactor Onta Gallinaza
Columna 3

a FBCGNY Q1 Bool =10 Fase True Troe True Feecback Contactor Gnta Gallinaza
Columna 1

< GMNNI L3 Bood =52 Fase True e True Norla Linea 3

a GMNNI L2 5.1 Fase ue e ue Noria Uinea 2

a ouNNin miso Fase  [Tre  [Troe e Nora Linea 1

Q CGNIC4 Boud %Q0.5 False True Troe True Cnta Gallinaza Nave 1 Columna 4

<« CGNIC3 Bool *Q0.4 False ue Troe True COnta Gallinaza Nave 1 Columna 3

Q CGNIC2 Bool *Q0.3 Fase True Troe True Onta Gallinaza Nave 1 Columna 2

< CGNICY Bool Q0.2 False True Troe True Onta Gallinaza Nave 1 Columna 1

Q G Bool "%Q0.1 Fase True Troe True Onta Exterior Nave 1

< PSNCCIL2ZNY t wW272 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 2 Nawe 1

< PSNCC2LZNY nt 70 False ue Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linea 2 Nawe 1

< PSNCCILZNY it ®IW268 False ue Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 1
Linea 2 Nawe 1

5 PSNTPN) nt wW284 Fase True Troe True Sensor Biscula Penso Nave 1

«Q PSNCCaLZNY t wW282 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 3 Nawe 1

Q PSNCCILZINY nt Fase True Troe e Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 3 Nawe 1

«Q PSNCC2ULINY nt 78 False ue Troe e Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linda 3 Nawe 1

£ PSNCCILZNY nt wW276 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 1
Linea 3 Nawe 1

a s™ nt [uT:sc Fase  [True o [Troe Kensor Temperatura interior Nave 1

< Ews1 N Bool rlol.l False True Troe True EV. Pienso Slo 1

. s 7
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 Nombdre Tipo de datos Direccion B ‘Comentario
Engl-
5] VANT Bool ‘QIJ False e Troe rue Ventanas Abar
< ViNY ‘Bood Q2.1 False True Troe True Nentilador Nave 1
< FCFIF2 Bool w32 False True Troe True Final Carrera Fin Columna 2 Linea 1
Q FCFIFY Boot w30 Fase True Troe True Final Carrera Fin Columna 1 Linea 1
< FB CCDFINY Bool ®0.5 False True Troe True Feecback Contactor Derecha Gnta Fila)
3 Nawve 1
< FBCOFRINY Bool ®1.0 False True Troe True Feocback Contactor Bquierda Gnta Fi
a 3Nawe 1
Q GMCGNTI 1 Bool weL False I'IM Troe Vnn Guardamotor Gnta Gallinaza Columna)
1 Nave 1
< a2 Bood 1.6 False ITM Troe ue Final Carrera Inicio Columna 2 Linea 1
< ara Bood w15 False ltmo Troe ue Final Carrera Inicio Columna 1 Linea 1
5 | SPCTNI L3 Bood ®0.2 False [True Troe ue Sensor Posicidn Carro Tolva Linea 3
< SPCINY L2 Bool ®0.1 e True Troe ue Sensor Posicidn Carro Tolva Uinea 2
a SPCTNT LY Bool ®0.0 ke True Troe ue Sensor Poscion Carro Tolva Linea 1
; FQIC3 Bool w17 False True Troe ue Carrera Inicio Columna 3 Linea 1
; FQLIC4 Bool .0 alse ue Troe e Carrera Inicko Columna 4 Linea 1
S MSPNY Bool 1.6 alse rue Troe rue AL Sinfin Plenso Nave 1
@ SR Marcha®aro Sstema Bool 100.0 e e Troe e
@ Marchaseema ‘Boot 1100 Faise we  [roe we
@ Fwossuma 110.1 Faise e oe e
@ Auma Book =M120.0 Faie  [Tue [T [True
5 | STENY nt wW258 Fase True Troe True Sensor Temperatura Exterior Nave 1
aQ w1 nt QWS False True Troe True Nentanas Nave 1
a VENY nt QW7 Fase True Troe True Nentiador Are Exterior Nave 1
a (<a )} Int QW9 False True Troe True Cafon Cakor Nave 1
; FCF2F1 Boot 6.2 False True Troe True Final de Carrera Ininio Columna 1 Lin-
wa 1
a FCF2F2 Bool w163 False l‘I‘M Troe True Final de Carrera ininio Columna 2 Lin-
ea 1
a FCF2F3 Bool w164 False [True Troe rue Final de Carrera ininio Columna 3 Lin-
wa 1
a FCI2F1 Bool *17.0 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 3 Lin-
ea 2
a FCI2F2 Bool w171 False True Troe True Final de Carrera Ininio Columna 4 Lin
wa 2
a FCI2F3 Bool ®17.2 False True Troe True Final de Carrera ninio Columna 1 Lin-
3
Q GM N2CFY Bool ®21.7 False True Troe True Gnta Fia 1 Nave 2
; GM N2CF2 Boot ®22.0 e True Troe rue CntaFia 2Nave 2
; GM N2CF3 Bool .1 ase TTroe Troe fﬁut Gnta Fila 3Nave 2
< FB N2 COF1 Bool 130 alse True Troe ue Feocback Contactor Rquierda Gnta Fi-
Ja 1 Nawe 2
< FB N2 CCDF& ‘Bool 125 True Troe ue Feecback Contactor Derecha Gnta Fila)
4 Nave 2
< FB N2 CCDFS Bool 126 False ue Troe e Feedback Contactor Rquierda Gnta Fi
S Nawe 2
< FB N2 CCDF6 Bool 127 Fase e Troe e mmmr_h'
Nave 2
¥
< GM CGN2LY Bool w212 False True Troe True Grnta Gallinaza Columna
1Unea 1a6Nawe 2
Q GM CGN21L2 Bool w213 Faise True Troe True Gnta C
Linea 1a6Nawe 2
< GM CGN2L3 Bool w214 False True Troe True G [«
1LUnea 1a6Nawe 2
a GM CGN2L4 Bool ®21.5 False True Troe True JGuardamotor Gnta Galinaza Columna
1Unea 1aéNawe 2
Q PEN2LY Bool ®25.4 False True Troe True Paro Emergencia Linea 1 Nave 2
Q PEN2L2 Bool ®25.5 Fase True Troe Falwe Paro Emergencia Linea 2 Nave 2
Q PENZL3 Bool ®25.6 Fase True Troe True Paro Emergencia Linea 3 Nave 3
Q FBCCONZILY Bool ®l13.6 Fase True o ue Feecback Contactor Onta Gallinaza
Columaa 1Linea 126 Nave 2
€@ FeccoNAL2 Bool w13.7 Faise ue roe ue Feecback Contactor Gnta Gallinaza
Columna 2Linea 126 Nave 2
€@  FECCONZIL3 Bool wia0 Falte True roe ve
«Q GM NLY N21Y Bood ®22.5 ase e e ue
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Engi-

a GM NLY N2L2 Bool 6 Fase ue oo e Norla Linea 2 Nave 2

@ GMNLIN2G Bool %227 Fase  [Tue [T [True [Guardamotor Noria Linea 3 Nave 2

Q GuHNu Bool %233 Fake  [True Troe  [True l&mﬂm Huevos Nave 2 Linea 1

83| EVTAN2 Bool w120 Faise True Troe True m:lm Toka Pinso Nave 2

< EVICN2 Bool w121 False True Troe True pmmtmmmz
Cerrada

Q o2 L1 Bool ®17.6 False True Troe True Final de Carrera ninio Columna 1 Lin-
wad

a FON2 L1C2 Bool w177 Fase True Troe True Final de Carrera ninio Columna 2 Lin-
wad

a FON2LIC3 Bool ®18.0 Fase True Troe True Final de Carrera bninio Columna 3 Lin-
wa 4

a FON2 LIC4 Bool w181 Fase True Troe True Final de Carrera ninio Columna 4 Lin-
wa 4

a GM CsBN2 Bool ®21.6 Fase True Troe True Gna Sube Baja Nave 2

; GM CCN2 Bool ®21.0 Fase True Troe True Grta Oauficadora Nave

GM CEN2 Bool w211 Fase True o True Cinta Exterior Nave 2
]
a GM VAE N2 Bool ®20.6 e True o True ﬁm Ventiadoes Ake Exteri-
Nave 2
a GMVC N2 Bool ®20.7 Fase True Troe ue Calets
2

3] STIN22 nt RW296 ¥se True Troe True Sensor Temperatura Interior Nave 2

; STIN22(Y) nt w298 False True oe True Sensor Temperatura Extenor Nave 2

@ rsncanan Wt Foke  [Te e [Tue Sensor Nivel Comedero L1 N2

< PSNCCIN2L2 nt e e o rue Sensor Nivel Comedero L2 N2

Q PSNCCIN2U nt e e o ue Sensor Nivel Comedero L3 N2

@ PSNCCOIN2 nt e [Tue o ue Sensor Nivel Comedero L4 N2

03] PSNCC2N21Y nt 12 e e o ue Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linga 1 Nawe 2

< PSNCC2N2L2 nt wW3e Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linga 2 Nave 2

< PSNCC2N213 nt wW316 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linga 3 Nawe 2

< PSNCC2N2L4 nt wW318 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linga 4 Nave 2

< P_SNCCIN2LY nt wW324 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 1 Nawe 2

Q PSNCCIN2L2 nt ®IW326 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 2 Nawe 2

Q PSNCCIN2U3 nt ®IW328 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 3 Nawe 2

Q P_SNCCIN2L4 nt ®IW330 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 4 Nawe 2

a SBTPN2 nt wW348 False True Troe True Sensor Bisculs Pienso Nave 2

; CGN2CY Bood *Q13.2 False True Troe True Onta Gallinaza Columna 1LUnea 1a 6

Q CGN2C2 Bool *Q133 Fate True Troe True IOnta Gallinaza Columna 2Unea 1a 6

< CGN2C3 Bool Q134 Fase True Troe True Gnta Gallinaza Columna 3Unea 1a 6

< CGN2C4 Bool Q135 Fase True e True Onta Gallinaza Columna 4 Linea 1a 6

a ciLIN2 LY Q136 False ue Troe True Onta Huevos Linea 1 Nave 2

al ocwnew Bool *Q13.7 e ue o True KOnta Huevos Linea 2 Nave 2

aQ CHLIN2L3 Bool *Q14.0 die ue oe ue IONta Huewos Lined 3 Nave 2

; NHNZ LY Bood 174 alse ue oe e @ Hoevos Linea 1 Nave 2

Q MmN 175 e ue o e Nl Hoevos Linea 2 Nave 2

@ @ Nas Bool 176 e rue roe EM NOria Hoewos Linea 3 Nave 2

Q ceann Bool 144 FOTRN Y ) e IGnta Sube Baja Linea 1 Nave 2

< CEN2 Bool *=Q13.1 Fase True Troe True Onta Exterior Nave 2

< VI N2 Bool *Q184 Fase True Troe True Nentiador Nave 2

< VAN21 Bool *Q18.2 Fase True Troe True MNentanas Abdr Nave 2

Q N2 Bood *Q13.0 Fase True Troe True Kandn Calor Nave 2

Q EVIPN2 Boud Q16,6 Fase True Troe True FElectrovadoula Tola Pinso Nave 2

; MSTPN2 Bood Q173 False True Troe True Motor Sinflin Tolva Plenso Nave 2

Q LeN2 Bool *Q16.7 False True Troe True Luz Led Cara Nave 2

< LM N2 Bool *Q17.0 Fase True Troe True Luz Led Media Nave 2

Q LURN2 Bool *Q17.1 Fase ue e True Luz Led RojaNave 2

| v *Q17.2 ke True Troe True Marcha Oasticadona N2

al N2 int 8 e rue o e Nentanas Nave 2

3] VNN2 it False ue e e Nentiador Are Exterior Nave 2

al o nt Fase rue roe ue Kafion Calor Nave 2
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 Nombre Tipo de datos ‘Direccion B Comentario
Engh

Q@ PR Bool 16.5 False e Troe e de Carrera ininio Columna 4 Lin-
wa 1

< FCF2FS Bool ®16.6 False True Fase True Final de Carrera ininio Columna 1 Lin-
—r

Q o Bool W67 Fala  [True Troe Troe [Final de Carrera Winio Columna 2 Lin-
wa 2

< FQ2F8 Bool w173 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 2 Uin-
wa 3

3] FQI2FS Bool w174 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 3 Lin-
wa 3

83 FQI2F6 Bool w175 False True Troe True Final de Carrera Ininio Columna 4 Lin-
wa 3

03| GM N2CF4 Bool ®l22.2 Fase True Troe True pmmr-amz

Q GM N2CFs Bool w223 False True Troe True F-Muw CGta Fia 5Nave 2

< GM N2CF6 Bool w224 Fase True Troe True JGuardamotor Ginta Fila 6 Nave 2

a FB N2 COF2 Bool w131 False True Troe True Feedback Contactor Rquierda Gnta Fi-
Ja 2 Nave 2

a FB N2 COF3 Bool w132 False True Troe True cback C rda Gnta Fi-
Ja 3 Nawe 2

< FB N2 COFe Bool w133 False True Troe True Feedback Contactor Rquierda Gnta Fi-
Ja 4 Nave 2

< FB N2 COFS Bool w134 False True Troe True Feocback Contactor Rquierda Gnta Fi
Ja S Nave 2

< FB N2 COF6 Bool w135 False True Troe True Feocback Contactor Rquierda Gnta Fi
Ja 6 Nave 2

aQ FB N2 CCOF1 Bool w12.2 False True Troe True Feodback Contactor Derecha Gnta Fila
1 Nave 2

< FB N2 CCDF2 Bool w123 False True Troe True Feecback Contactor quierda Gnta Fi-
Ja 2 Nave 2

Q FB N2 CCDF3 Bool w124 False e Troe True Feodback Contactor Derecha Gnta Fila
3 Nave 2

Q NANZLY Bool w237 Fase ue Troe True Nivel Bebedero Alto N2C1

Q NEAN2C2 Bool ®24.0 Fase e Troe True Nivel Bebedero Alto N2 C2

a NBAN2C3 Bool w241 False e Troe True Nivel Bebedero Alto N2 C3

R3] NEBAN2CA Bool Fase e Troe True Nivel Bebedero Alto N2 C4

Q o Bool 7 False we  [Troe Emo Paro Emergencia Linea 3 Nave 4

Q@ FEeNas Faise e Troe e Paro Emergencia Linea 3 Nave 5

Q PEN2LE Bool ®26.1 Fase True Troe True Paro Emergencia Linea 3 Nave 6

< FBCCON2I LS Bool w140 False True Troe True Feecback Contactor Onta Gallinaza
Columaa 4 Linea 1 26 Nave 2

< GMHN21L2 Bool w234 False True Troe True WMNM 2Umea 2

Q GMHN21L3 Bool w235 False True Troe True WMNM 2Umea 3

< GMHN2 L& Bool w236 False True Troe True Jouardamotor Huevos Nave 2 Linea 4

< FON2 12O Bool wl18.2 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 1 Lin
—

aQ FON2 L2C2 Bool =183 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 2 Lin-
%a S

< FON2 1203 Bool w184 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 3 Lin-
—r

< FON2 L2C4 =185 False True Troe True Final de Carrera ininio Columna 4 Lin-
%S

<Q FON2 3OY Bool ®18.6 Fase True Troe True Final de Carrera ininio Columna 1 Lin-

3] FON2 L3C2 Bool =187 Fase True Troe True

3] FON213C3 Bool ®19.0 False True Troe True

a FON2 L3C4 Bool =19.1 False True Troe True

a FON2 LACY ®19.2 False True Troe True

R3] FON2 L4C2 Bool w193 False e Troe True

3] FON2 L4C3 Bool ®19.4 False True Troe True

£ FON2 L4Ce Bool w195 Faise True Troe True

@ foesa Bool 196 Fake  [True  [Troe  [True

< FON2 1SC2 Boo 19.7 False ue Troe True

a FON2 LSC3 Bool .0 Faise e Troe e

Q FON2 LSC4 Bool 1 Fase e Troe e

Q FON2 L6CY Bool .2 Faite ue Troe ue

Q FON2 L6C2 Bool 3 False rue Troe ue

R3] FON2 LEC3 Bool 4 Faise e Troe e
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Engl-

Q FON2 L6C4 ‘Bool ®20.5 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 4 Linea
3

a P_SNCCIN2LS Int ®IW308 Fase True Troe True Sensor Nivel Comedero LS N2

a P_SNCCIN2LS nt W30 False True Troe True Sensor Nivel Comedero L6 N2

; P_SNCC2N2LS nt ®W320 False True Troe True Sentor Nivel Comedero Columna 2
Linga 5 Nawe 2

@ PSNCQNas int wwW322 False True Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 2
Linea 6 Nave 2

@ PSNCGNas nt wW332 Fase ue Troe True Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea S Nawve 2

a P_SNCCIN2LE nt w33 False ue Troe ue Sensor Nivel Comedero Columna 3
Linea 6 Nawve 2

a P_SNCCaN2LY nt wW336 Fate ue Troe e Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 1 Nawve 2

Q P_SNCCaAN2L2 nt wW338 False True Troe e Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 2 Nawe 2

Q PSNCCaN23 nt W30 Fase True Troe ue Sentor Nivel Comedero Columna 4
Linea 3 Nawve 2

Q PSNCCaN2L4 nt w342 Fase TTrue Troe ue Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linea 4 Nawe 2

< P_SNCCaN2S nt wW3es False True o ue Sensor Nivel Comedero Columna 4
Linga S Nave 2

@  PSNCCANS nt wW346 Faise ue o e Sensor Nivel Comedero Columna 4
%6“2

€@ oL Bool *Q14.2 False rue e ue Huewos Linea 5 Nave 2

a CHLINZ LG Bool Q143 False e e e Cnta Huevos Linea 6 Nave 2

:a CHLINZ LS Bool Q140 Fase e e EM Onta Huevos Linea 4 Nave 2

a M Bool 177 Faise e e ue Eumunamz

a NHN2 LS Bool *Q18.0 Fate ue e e ' Hotvos Linea 5 Nave 2

< NHN2 L6 Bool =Q18.1 Fase l!‘nn Troe True Norla Hoevos Linea 6 Nave 2

Qa  ocaNaz Bool Q145 Fase [True  [Troe  True IGnta Sube Baja Linea 2 Nave 2

< csanN2i Bool *Q14.6 Falte True Troe True Onta Sube Baja Linea 3 Nave 2

< S8 N2Ls Bool ®Q147 False True Troe True Onta Sube Baja Linea 4 Nave 2

€@  GMNLIN2L Bout w230 Fase  [True Troe True [Guardamotor Noria Linea 4 Nave 2

€ GMNLIN2S Bool w231 Fase  [True Troe  True [Guardamotor Neria Linea 5 Nave 2

@ GMNLIN2AS Bool w232 Fase  [Toe  [Troe  [True [Guardamotor Noria Linea 6 Nave 2

a aza Bood ®2.1 False IIM True rue Final Carrera Inicio Columna 1 Linea 2

a fac Booi w23 Fase [T [Tros  [True Final Carrera Inicio Columna 3 Linea 2

; FQL2C4 Bool w24 Fase True Troe ue Carrera Inicio Columna 4 Linea 2

Q Fasc Bool ®2.5 False True e e Carrera Inicio Columna 1 Linea 3

< Fasc Bool =27 False ue e EM Carrera Inicio Columna 3 Linea 3

@ fasc Bool ®3.0 Faise ue o e Carrera Inicio Columna 4 Linea 3

@ Gmotnal E Q1.1 Faise e e we Carro Linea 1

@ ™Gmotna2 2 Fake  [Troe  [ree  [True Carro Linea 2

@ VGmolne3 Bool Q1.3 Fase  [Twe T [True £V Carro Lina 3

< EveNIOY Bool *Q0.6 False [fM Troe True EV Bebedero Nave 1 Calumna 1

Q EVENI1C2 Bool %Q0.7 Fase ITM Troe True vaoum 1 Columna 2

Q H=Na [Boot Q1.0 Fase [Tue  [Troe  True [EV Badedero Nave 1 Calumna 3

Q o Bood *Q15.2 Fase True Troe True vamzcm:n

3] w2 c2 Bool Q153 Fase True Troe True Fvn,numzcmz

03 | 13 1= Bool *Q15.4 False [IM Troe ue Fvn,nunzcma

Q s Bool Q155 Fase  [True  [Tre ue [V Agua Nave 2 Columna 4

a oz Bool *Q16.0 False lIM Troe ue EV Carro Nawve 2 Linea 1

; VN2 L2 Bood ®Q16.1 False ue Troe ue £V Carro Nave 2 Linea 2

a ooeu Boot %Q16.2 Fake  [Tue  [Troe ue Carro Nave 2 Linea 3

a EVON2 LS Bool *Q163 False ue e e Camo Nave 2 Linea 4

Q EVON2LS Bool Q164 False ue e ue Carro Nave 2 Linea 5

Q EVON2 L6 Bool Q165 Fase e e ue Carro Nave 2 Linea 6

< Fascz Bou ®l2.6 False ue oe ue Carrera Inicio Columna 2 Linea 3

aQ Fa2c2 Bool ®2.2 False ue oe e Carrera Inicio Columna 2 Linea 2

03 | NBANICY Bool ®l5.6 False ue Troe EM Bebedero Alto Nave 1 Calumna
1

a NBANIC2 ‘8ol 5.7 False ue e ue Bebedero Alto Nave 1 Calumna
2

< NEBANIC3 Bool ®6.0 False [lml Troe True Nivel Bebedero Alto Nave 1 Calumna
3

< NBAN1CS Bood w6.1 False [IM Troe True Nivel Bebedero Alto Nave 1 Caumna
<

aQ NBBNICY Bool w6.2 False [lM Troe True Nivel Bebedero Bajo Nave 1 Columna
\
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 Nombre Tipo de datos. ‘Direccion Rema- Comentario
rendia Engi-
neering

Q NBEN1C2 Bool ®6.3 False True Troe True Nivel Bebedero Bajo Nave 1 Columna
2

a FCC3FL2NY Bool w64 False True True True Final Carrera Fin Columna 3 Linea 2

a FCC4F2NY Bool ®6.5 False True Troe True Final Carrera Fin Columna 4 Linea 2

Qal < Bool %Q0.0 Fake  [True  [froe  [True KCanén Calor Nave 1

Q VONT Bool Q2.0 Fase True Troe ue Nentanas Cermar

| CSBN2 LS Bool *Q15.0 alse ue Troe e 1Onta Sube Baja Linea 5 Nave 2

< CSBN2 L6 Bood *Q15.1 ase e oe ve 1Onta Sube Baja Linea 6 Nave 2

Q@ Seansd nt QW24 ate ue o ve

5 | Spare 70 nt ®W350 Fase True Troe True

< FENN2LY Bood w154 False True Troe True Feodback Nora Nave 2 Linea 1

3 | FENN2L2 Bool w155 False True Troe True Feodback Noda Nave 2 Linea 2

03| FENN2L3 Bood ®15.6 False True Troe True Feodback Nora Nave 2 Linea 3

a FENN2LS Bool =157 False ue Troe True Foodback Nora Nave 2 Linea 4

E FENN2LS Bool ®l16.0 False True Troe True Feodback Nora Nawe 2 Linea 5

; FENN2LS Bool w161 False True Troe True dback Noda Nawe 2 Linea 6

< FBCHNZLY Bool w142 ase True Troe True COnta Huevos Nave 2 Linea
1

< FBCHN2L2 Bood w143 Fase True Troe ue Foodback Gnta Huevwos Nave 2 Linea
2

Q FBCHN2L3 Bool wlss alse e Troe ue Feocback Gnta Huevos Nave 2 Linea
3

a FBCHN2L4 Bood w145 alse ue Troe ue Foodback Gnta Huewos Nave 2 Linea
K

03| FBCSBNZ LY Bool w146 ate True Troe e Feocback Gnta SubaBajs Nave 2 Lin
wa 1

a FBCSBN2 L2 Bool w147 alte True Troe e Feocback Gnta SubeBaj Nave 2 Lin
wa 2

23] FBCSEN2 L3 Bool =15.0 alte True Troe e Feocback Gnta SubaBaj Nave 2 Uin-
%a 3

23] FBCSEN2 L4 Bool =151 e True Troe e Feodback Gnta SubaBaj Nave 2 Lin-
wad
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@l = LN O

¢ : Engh

< FBCSBN2LS Bool ®l15.2 False ue Troe True Feocback Onta Sube Baja Nave 2 Uin-
wa s

< FBCSEN2 LS Bood w153 False ITM Troe e Feocback Onta Sube Baja Nave 2 Lin-
wa 6

3 GMHN21L5 Bool ®26.2 False [tm Troe e Huevos Nave 2Unea 5

@ GMHN2Ls %263 Fase  [True Troe ue JGuardamotor Huevos Nave 2 Linea 6

; FBCHN2LS ®26.4 Fase [lm‘ Troe e Feocback Onta Huewos Nawe 2 Linea
3

3] FBCHN2LS Bood ®26.5 False e Troe e Feocback Gnta Huevos Nave 2 Linea

3 | GMsEN2LY Box ®26.6 False e Troe e Cnta Sube'aja Nave 2

1

a GMSBN2L2 7 ase e Troe ue Cnta Sube'Baja Nave 2

a GMSBN2L3 7.0 e ue Troe e Gnta Sube'Baja Nave 2

<« GMSBN2 L4 7.1 alse e Troe ue Cnta Sube'Eaja Nave 2

< GMSBN2LS Bool 7.2 e ue Troe Troe Cnta Sube'Baja Nave 2

Q GMSB N2 L6 Bool 7.3 e ue Troe e Gnta Sube'Baja Nave 2
L6

@ FoNwa Bou w274 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 1 Linea
4

a FCFN2 LeC2 Bool ®27.5 False ITM Troe True Final de Carrera Fin Columna 2 Linea
<

| FOFN2 LaC3 Bood ®27.6 False TTrue Troe True Final de Carrera Fin Columna 3 Linea
+

a FCFN2 LaCs Boxd ®27.7 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 4 Linea
4

Q CADNT LY Bool *Q2.2 False True Troe True Karro Adelante Nave 1 Linea 1

Q CADNY L2 Bood *Q2.3 False l'I’M Troe True Karro Adelante Nave 1 Linea 2

a CADNI L3 Bool Q2.4 Faise [tM Troe ue Karro Adelante Nave 1 Linea 3

; CANT LY Bool Q2.5 False [lm' Troe rue Caro Atrds Nawve 1 Linea 1

@l owiz Bool Q26 Fase  [Tue  [True e Carro Atrds Nave 1 Linea 2

@ ows *Q2.7 e ue Troe ue Caro Atrds Nave 1 Linea 3

3 CADNZ LY 26.0 alse ue Troe ue Carmo Adelante Nave 2 Linea 1

a CADNZ L2 26.1 alte ue Troe ue Carro Adelante Nave 2 Linea 2

@ e 26.2 alse ue Troe ue Kamo Adelante Nave 2 Linea 3

a CADN2 L4 Bool 26.3 e ue Troe e Karro Adelante Nave 2 Linea 4

3] CADN2 LS 26.4 ke ue Troe ue Karro Adelante Nave 2 Linea 5

] CADN2 LS Bool Q265 Fase True Troe True Carro Adelante Nave 2 Linea 6

a N2 Bool *Q26.6 False True Troe True Camo Atrds Nave 2Unea 1

; CAN21L2 Bool %Q26.7 False True Troe True Camo Atrds Nave 2 Linea 2

a CAN2L3 Bou *Q27.0 False I‘I’M Troe True Carro Abrds Nave 2 Linea 3

«Q CAN2 L4 Bool *Q27.1 False [True Troe e Kamro Atrds Nave 2 Linea &

< CAN2LS Bool *Q27.2 False True Troe e Karmo Aurds Nave 2 Linea 5

Q CAN2LE Bood *Q27.3 False True Troe e Karmo Atrds Nave 2 Linea 6

Q@ w Bood *Q3.0 False rue Troe rue Led Verde Nave 1

a om Bok Q31 Fase e [Tros oe Lod Naranjas Nave 1

al v Boot Fou e [Tre  [Troe oe Lod Rojo Nave 1

a = 33 e [Tue [ [Tue [Sirena Nave 1

al wa 27.4 alse rue Troe ue Verde Nave 2

a wa Booi *Q27.5 Fase  [Tue  [Troe  [True Ked Naranja Nave 2

S | LRN2 Bool Q276 False True Troe True Led Rojo Nave 2

5 Bou *Q27.7 False True Troe True [Sirena Nave 2

3 | FCOIFNY Bool ®l6.6 False True Troe True Carrera Fin Columna 1 Linea 3

Q FCC2FLINY Bool w67 False lI‘M Troe True Final Carrera Fin Columna 2 Linea 3

3 FCC3FLINY Bool w70 False [tm Troe e Carrera Fin Columna 3 Linea 3

a FOC4FINY w71 Fase II'M Troe ue Final Carrera Fin Columna 4 Linea 3

; CANTLY Q34 False ue Troe e Carro Arriba Linea 1 Nave 1

a oz %Q3s e [Toe  [Tree  [True iCarro Armiba Linea 2 Nave 1

3] CANILI *Q3.6 ase ue Troe ue Karro Arriba Linea 3 Nave 1

; CABNILY 3.7 Faise rue Troe ue KCarro Abajo Linea 1 Nawve 1

< CABNIL2 0 False e Troe e Carro Abyo Linea 2 Nawve 1

a s Fnu T de  [Troe s [Tre Carro Abajo Linea 3 Nave 1

. s 7
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 Nombre Tipo de datos Rema [Comentario
nencia
3 FCFN2LSCY Bool ®i28.0 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 1 Linea
S
03] FCFN2LSC2 Bool =281 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 2 Linea
5
< FCFN21LSC3 Bood ®i28.2 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 3 Linea
5
< FCFN2 LSC4 Bool ®i28.3 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 4 Linea
5
83| FCFN2 L6CY Bool w284 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 1 Linea
s
@ FoNe Bou w285 False True Troe True Final de Camera Fin Columna 2 Linea
5
< FCFN2 L6C3 Bood 286 False True Troe True Final de Carrera Fin Columna 3 Linea
s
Q FCFN2 L6CA Bool ®i28.7 False True Troe ue Final de Carrera Fin Columna 4 Linea
s
<« SN2 Bool *Q28.0 False True Troe True a0 Subir Nave 2 Linea 1
Q CSIN2L2 Bool *Q28.1 False ue Troe True Caro Subir Nave 2 Linea 2
Q@ 2Oowas Boud *Q28.2 False True Troe True Carro Subir Nave 2 Linea 3
Q CSIN2Le Bood *Q28.3 False True Troe True Carro Suler Nave 2 Linea &
< CSINAS Bood *Q28.4 alse True Troe rue Karro Subir Nave 2 Linea 5
Q@ ouas Bool ®Q28.5 False True Troe rue Carro Subir Nave 2 Linea 6
al ocueu Booi riozu ase  [True  [Tree e ICarro Bajar Nave 2 Linea 1
a CBRIN2L2 Bool 28.7 alte True Troe e Carro Bajar Nave 2 Linea 2
a [« T HE] Bool 29.0 ate ue Troe froe Carro Bajar Nave 2 Linea 3
Q& 2 cuoau Bool %Q29.1 ase e Troe ue Karo Bajar Nave 2 Linea 4
< NS Bool *Q29.2 False True Troe True Caro Bajar Nave 2 Linea 5
< CBLN2LS Bood Q293 Fase True Troe True Caro Bajar Nave 2 Linea 6
Q voueu Wt Qw30 e [True Troe True vada Carro Nave 2 Linea 1
Q& voewe nt QW32 Fase [True  [Troe  [True Nalvada Carro Nave 2 Linea 2
| 9 voae nt wWQW34 False True Troe True Valvada Carro Nave 2 Unea 3
< VON2 L4 nt QW36 Fase True Troe True Nalvda Carro Nave 2 Linea 4
Q VON21LS nt wQW3is Fase True Troe True Nalveda Carro Nave 2 Linea 4
 Nombre Tipo de datos P Comentario
nenda Engh
Q VON2L6 nt Qw40 False True Troe True Valvia Carro Nave 2 Linea S
R3] VON2L7 nt QW42 False True Troe True Valvufa Carro Nave 2 LUinea 6
Q| Vo nt *Qwad Fase  [Tue o [True
; NBEN2CY Bool w243 False True o True Nivel Bebedero Bajo N2 C1
< NBEN2C2 Bool w244 Fase True e True Nivel Bebedero Bajo N2 C2
Q NBEN2C3 Bool w245 Fase True e True MNivel Bebedero Bajo N2 C3
< NBEN2C4 Bool ®24.6 Faise True e True Nivel Bebedero Bajo N2 C4
E EVON2CY Bool 29.4 Fase ﬁm e True ovavula Drenae Nave 2 Colum-
1
a EVON2C2 Bool! 129.5 ke True e True ovdvula Drenae Nave 2 Colum-
2
a EVON2C3 Bood 129.6 ase frrue e ue Drenaje Nave 2 Colum-
3
< EVON2C4 Bood %Q29.7 Fase True Troe True Flonrm Drenaje Nave 2 Colum-
e
< NEBNIC3 Bood w72 False True True True Nivel Bebedero Bajo Nave 1 Columna
<« NBENICA Bool w73 False True Troe True INivel Bebedero Bajo Nave 1 Columna
] EVENICA Bool Q4.2 Fase True Troe True Bebedero Nave 1 Columna &
Q EvNILY Int QwWas Fase True Troe True CamroNave 1 Linea 1
Q EVNIL2 nt =QWwas Fase True Troe True thrm Carro Nave 1 Linea 2
< EWNIL3 nt ®QWS0 False True Troe True Pammmol.nl Linea 3
< EDNICT Boo *Q4.3 False True Troe True rrmm Drenaje Nave 1 Colum-
1
< EDNIC2 Bool ®Q4.4 False True Troe True Drenaje Nave 1 Colum-
2
< EDNIC3 Bool *Q4.5 Fase True oe True ovahula Drenaje Nave 1 Colum-
3
Q EDN1C4 Bool *Q4.6 False True o True ovdhula Drenae Nave 1 Colum-
4
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1.5.-POGRAMA

La programacion se ha realizado con lenguaje KOP:

OB: Bloque de Organizacion.

FB: Blogues de funcidn, son bloques légicos que depositan su valor de forma
permanente en bloques de datos de instancia, de modo que siguen disponibles
después de procesar el bloque.

FC: Bloques ldgicos sin memoria.

DB: Bloque de datos, sirven para almacenar datos del programa.

Figura 10 Tipos de bloques
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1.5.1.-BLOQUES DE PROGRAMA.

v [/ PLC_1[CPU 15152 PN]
JIY configuracién de dispositivo
Y| Online ydiagnéstico
» [g@ Software Units

.7 mBloquesdeprogama

B Agregar nuevo bloque
& Main [OB1]
4 PID Nave 1y2 [OB35]
3 Nave 1 [FC14]
48 Nave 2 [FC15]
48 Alarmas Nave 1 [FB27]
48 Alarmas Nave 2 [FB28]
48 Barrido Nivel Comederc [FB29]
2 Calculo Apertura EV Carros Pienso [FB8]
48 Medicion AVG Comederos [FB30]
48 Scada Carro [FB14]
@ Alarmas Nave 1_DB [DB6]
@ Alarmas Nave 2_DB [DB35]
@ Bloque Datos HMI [DB2]

» (%] Funciones Comunes Nave 1y2

» %] Nave 1 Cria

» %z Nave 2 Huevos
» [%z] Sensores Varios Nave 1y2

Figura 11 Blogques de programa
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Main OB1:

Segmento 1: Marcha

Automatizacion de una granja avicola

Paro Sistema

INDICES

%M100.0
"SR MarchalParo
“M110.0 i)
*Marcha Sistema” SR

— F——s Q

«M110.1
“Paro Sistema®

——

%M1200
“Alarma”
11

Segmento 2: Gestion Nave 1 Cria

%FC14
"Nave 1*

Segmento 3: Gestion Nave 2 Huevos

%FC15

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Segmento 4:
EN
%DB2.DBX8.2
“Bloque Datos
HMI*ACK HMI® e ACK
Feedback
Contactor
%03  Derecha Ginta
*FB CCDF1 N1* = Fila 1 Nave 1
Feedback
Contactor

%04 DerechaGinta
“FB CCDF2 N1* = Fila 2 Nave 1
Feedback
Contactor
%005 Derecha Gnta
*FB CCDF3 N1* = Fila 3 Nave 1
Feedback
Contactor

%06 Izquierda Gnta
“FB CCIF1 N1* = Fila 1 Nave 1
Feedback

%0.7 lzquierda
“FB CCIF2 N1* = Fila 2 Nave 1
Feedback

Contactor
%10 lzquierda Ginta
“FBCCIF3IN1® = Fila 3 Nave 1

Feedback

Contactor
%11 Cinta Gallinaza
“FBCGN1 C1" = Columna 1
Feedback
Contactor
%12  Cinta Gallinaza
“FBCGN1 (2" = Columna 2
Feedback
Contactor
%13  Cinta Gallinaza
*FBCGN1 (3" = Columna 3

Feedback

Contactor
%14  Cinta Gallinaza
“FBCGN1 C4" = Columna 4
Guardamotor
Ventiladoes
%3.7  Aire Exterior
“GM VAE N1* = Nave 1
Guardamotor
%MO  Cinta Exterior
*GM CE N1* = Nave 1
Guardamotor
%M1 CintaFila1
"GMCN1 F1* = Nave 1
Guardamotor
%42 CintaFila2
"GMCN1 F2" = Nave 1
Guardamotor
%43 CntaFila3
“GMCN1 F3* = Nave 1
Guardamotor
Cinta Gallinaza
%44 Columnai
“GMCGN1 C1* — Nave 1
Guardamotor
%45  Cinta Gallinaza
"GMCGN1 C2" == Columna 2
Guardamotor
%46  Cinta Gallinaza
"GMCGN1 (3" — Columna 3
Guardamotor
%47  Cinta Gallinaza

INDICES

%DB6.DBX6.0
“Alarmas Nave 1_
Alarma —DB" Alarma

%DB6.DBX6.1
"Alarmas Nave 1_
Sirena ——gDB" Sirena

Figura 13 OB1 parte 2
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INDICES
T T 7 GMCGNI C4* —Colbmnad .~ T~ T~ T~ T T T T T T T T T T T T T T T T
%50 Guardsmotor
“GMNN1T L1 == Noria Linea 1
%51 Guardamotor
“GMNNT L2" == Noria Linea 2
%152 Guardamotor
"GMNN1 L3" = Noria Linea 3
%53
*PE L1 N1° «e Linea 1 Nave 1
Paro
%54 encia
*PE L2 N1* = Linea 2 Nave 1
Paro
%55  Emergencia
“PE L3N1" « Linea 3 Nave 1
%6.1 Nivel Bebedero
“NEAN1CA" = Bajo C1
%62  Nivel Bebedero
"NEBN1C1" — Bajo C2
%63 Nivel Bebedero
"NBEN1C2" = Bajo 3
Cinta Gallinaza
%Q02  Navel
“CGN1C1* = Columna 1
Cinta Gallinaza
*Q03 Nave 1
“CGN1C2" == Columna 2
Cinta Gallinaza
%Q04  Nave1
*CGN1C3" = Columna 3
Cinta Gallinaza
%Q0.5 Nave 1
“CGN1CA" wme Columna 4
Q0.1 Cinta Exterior
“CEINT" == Nave 1
%Q1.6 M. Sinfin
"MSPN1" = Pienso Nave 1
%Q22  Camo Adelante
“CADNT L1" == Nave 1 Linea 1
%Q23  CamoAdelante
“CADN1 L2" = Nave 1 Linea 2
*Q2.4 Camro Adelante
"CADN1T 13"« Nave 1 Linea 3
%Q25  Camo Atris
“CANT L1" == Nave 1 Linea 1
%Q2.6  CamoAtras
“CAN1 L2" == Nave 1 Linea 2
%Q27  Camo Atris
"CAN1 13" = Nave 1 Lines 3
Nivel Bebedero
« = Bajo C4
Figura 14 OB1 parte 3
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INDICES
Segmento 5:
Segmento 5: (1.1/5.1)
w0838
“Nermas Nowe 2_
o
wezs
“Alarmas Nave 2*
N NO
2082 D8X8.2 Mgty —o's
“Bogue Datos Srena —
MM SACK MW" ey
Fewdback
Contactor
w122 Derecha Gnota
PN CCDF 1 e File 1 Nave 2
Fowdback
Contactor
W23 Derwche Gote
FENE CCDF 2 e File 2 Nave 2
Fowdback
Cortactor
w124 Derecha Gnta
ENE CCDF Y e Fill 3 Nave 2
Fowdback
Contactor
w125  Derecha Gnta
P ND CCDFA" e Fila & Nave 2
Fewdback
Contector
W16 Dereche Gnts
NI CCDFS" e Fila S Nave 2
Fewdback
Cortactor
%127  Derecha Gnta
NI CCDFE" e File 6 Nave 2
Fewdback
Uguerds Gnta
'uu.-::‘:'.?_ﬂ-llna
Fowdback
Comector
wis1  tguiends Onte
FE N2 CCF 2" e il 2 Nave 3
Fewdback
Comector
w132 Umuienda Gots
FEND COF 5 o Fila S Nave 2
Pewdbact
Wity  mguiends Gnte
FE N2 COFA" e il & Nave 2
Fewdbact
WS4 umuiends Gote
FE N2 COFS" — Fila'S Nave 3
Fewdbact
Cortactor
w13 bmuiends Gota
FENZ COFE" e Pl 6 Nave 2
Fowdbact
Contactor
Grita Galinaze
Colamen 1
wiss LUnemtaé
FRCCONIILY — NV 2
Fewdbact
Contactor
Grita Galinaze
Cobumne 2
wisy LUnestaé
FBCCONDILY - NV 2
Pewdbact
Contactor
Grita Galinaze
Columra 3
wiap LUnesilad
“FBC CONI LY = MOV 2
Powdbact
Contactor
Figura 15 OB1 parte 4
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Segmento 5: (2.1/5.1)
-
Crtta Galinase
Cobumna &
wi4y LUneslad
“FBC CON L4" e MOV 2
Fewdback
W42 Gete Howwen
TFOOH NI LY v Nave 2 Lines 1
Fendbact
W43 Gente Howwen
TFBOH N L2 e Nave 2 Linen 2
Fewdbact
W4 Grte Howwos
TFBCH N2 LY e Nave 2 Lines 3
Fowdback
WIS Gt Howwos
TFBOH N2 A" v Nave 2 Lines 4
Fewdbact
Crtta Subbel
WS BegeNave2
FRCSE N2 LY e Linen 1
Fewdback
Cirtta Subbel
wiar BejeNeve2
FRCSE N2 12" e Lihen 2
Fewdbact
Cirtta Subel
WSO BejeNeve2
FECIE NI LY — Linen 3
Fowdback
Grtta Subel
wis Beje Neve 2
FECE N LA e Linen &
Fewdback
Cirtta Sube
WIS2Z  BejaNeve2
FACENI LS — Linen §
fewdback
Cirta Sube
Wity BejaNeve2
FRCSE N2 LE" e Linen 6
Fowdback
WS4 NotieNeve 2
AN NI LY Linen 1
Fowdback
WSS NoriaNeve 2
AN N L2 e L 2
Fowdback
WISE  NotiaNeve 2
FEN NI LY e Linen 3
fewdback
WIST  NotisNeve 2
FEN N (A" e Liven 4
Fowdback
WSO NoriaNeve 2
TEN NI LS e Liven §
Fowdback
WIAT NoriaNeve 2
AN N2 LE" e Linen 6
Uusrderrotor
Vertlagoe
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Barrido X' gy

#Flag Scada 1" w2

Figura 65 FB29 parte 8
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INDICES
Calculo apertura EV carros pienso FBS:
Segmento 1:
o MUL
Auto (Real) Auto (Resi)
EN — EN — —d
N1 ouT #Flag1* #Flag1* w1 our #"% Valvula®
#"Capacidad g2’ —m2 @
Canvo” {02
#"Activacion EV
Carro” MOVE
—— e — o ——
IN Zour #°Flag 2°
#"Activacion EV
Carro” MOVE
— = —
#"Klos Fifo' — IN €3 ouUT1 #"Flag 2°
Figura 66 FB8
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Medicion AVG Comederos FB30:

Segmento 1:

INDICES

EC_Timen O
malance
#"Barrido En ToN
Marcha® O Barido Nivel 1°  #Flag Total 1* Tisa r_me
d L d L d
i | it b ~ Q ax —L>
# Tiemgo 1] ’ Pube 1
Muestreo” "
ADO
Auto Read) #"Flag Total 1*
>SN — { }
#"Sernor Newel® — Ny OUT — #"Flag Nl 1
#Flag Newel 1* e
Segmento 2:
SIEC_Timer_1_
mlance
#Barndo En TOoN
Marcha® S BaridoNivel ¥ #'Flag Toml 2 Timva e
d L d L '
i i} 4 ~ Q o—{>
# Tiemgo € ' CPube X
Musitrec” . py
ADO
Auto Real) #'Flag Totel 2*
d \
p o e . { )
#"Sernor Newel" g OUT  #"Flag Nl J*
#Flag Newel 2 2 4
Segmento 3:
SEC _Timer 2
malance
" Barrido En TON
Marcha® " Barnido Nived 5 "Flag Totel 5 Time G
d b d b d
1r 17 4 ~ Q ax O'—D
# Tiengo (1} ’ ¥Pube ¥
L . |
ADO
Auto Read) #"Flag Totel 3
& — o { }
#"Sermor Niwel* w our Flag Nowedl 5
#Flag Niwl I 2 3x

Figura 67 FB30 parte 1
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INDICES

| Segmento 4:
#"Barrido En
Marcha® #"Barndo Nivel 4* #Viag Tomal & e
i b it t Q ax —
#Twmpo 114 FPube 4
Musstreo”
ADO
Auto esd) #'Flag Toml &
T ——a—o { )
#"Sermor Newel® — 3 OUT —— #"Flag Nowel 4°
#Flag Nowel & [ SR

Segmento 5:
SEC_Courter_O_
malance
o
*"Flag Totel 1* L
ey | @ Q
SIEC_Courter O
SIEC_Tiemme O oy Imtarce OV
imtarce 1
TON
#"Barrido Nivel 1 Time
P/ Q L]
o2 L (3} ~
Segmento 6:
NEC_Counter_1_
atlance
(a1
#"Flag Toml ' nt
L @ Q
S1EC_Courter_1_
SIEC_Tierwer 0, o Imtarce OV
imtarce 2
TON
#Barrido Nivel I Time
P/ Q L]
- 13} ~

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES
Segmento 7:
NEC_Counter_3_
(a1)
#Flag Total ¥ -
— @ Q—
$IEC_Courter_3_
$IEC_Tierwe_0_ o — Imtarce OV
Inviance 3
TON
#Barvido Nivel ¥ Time
——n Q "
o —n 1] ~
Segmento 8:
NEC_Counter 4
malance
(a7}
#Flag Totl & nt
p—{ | L] Q—t
PIEC_Courter &
SIEC_Tiemr_0_ o - Imtarce OV
Imtarce_4
ToN
¥ Barrido Nivel & Tiene
N Q "
o [ Sl ~
Segmento 9:
$EC_Counter O_ o
tance OV ~~
;I-—!. — N
FFlag Nl 1 1 #Nivel AVG
PEC_Counter_O_ OUY — Columne 1
Imlance OV w
Segmento 10:
IEC_Counter_1_ o
atance OV _"
& o —
Flaghwl 2" 1 #Nivel AVG
$EC_Counter_1_ our - Columne 2
Imtarce OV a2
Figura 69 FB30 parte 2
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INDICES
Segmento 11: |
$1EC_Counter_3_ o
atance OV Acto (Real)
vl N — ENC
_l FHagNwl ¥ 1 # Novel AVG
$EC_Counter_3_ our — Columne ¥
imlance OV _prgyy
Segmento 12:
OIEC_Counter 4 _ o
atance OV m
> o
b Plog Mvel 4° —Y #Nival AVG
PEC_Counter_4_ OUY — Columna 4
Imtence OV - IIN2
Segmento 13:
#"Uenado OKX
Nowed 1* MOVE
] e — £
100 ~ " Novel AVS
X ouTy  Colmee
#Uenado OX
Nowed 2*
—— e — o —
TN #"Novel AVG
X ours Colurmre
#"Usnado OX
Noval ¥ MOVE
pe] p— N 0 —
L ~ "Nivel AVG
X ouTy  Colmne 5
#"Uenado OX
Nowed 4* MOvE
—— —— " — o ——
100.0 — I " Novel AVG
4 oum Colirrre &
Figura 70 FB30 parte 3
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Scada Carro FB14:

Segmento 1:

INDICES

#°FIFO Elemento
our*

frFac” G s Ry FrEQ Qs

#'Posiciéon C1°

el A i 7 i}

#°FIFO Elemento
our*

—n—

#°FIFO Elemento
our*

{2

#°FIFO Elemento
outr*

—n—

#'FIFO Elemento
out*

—{zh—

#°FIFO Elemento
outr*

—n

#°FIFO Elemento
our*

e

SFFaar”

{5}
\sl

Figura 71 FB14 parte 1
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INDICES

#°FIFO Elemento
out*

fFQa” [ plafey FFQ e rraQ
1/} 1/} 1/1 11
vi v v

#"Posicién C2°

Int |

#°FIFO Elemento
outr*

e

#°FIFO Elemento
our

{2

#°FIFO Elemento
our*

—wi—

#°FIFO Elemento

1=l

Jint |

#°FIFO Elemento
our*

—

eFQOC”

{s)
(s}

Figura 72 FB14 parte 2
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INDICES

#°FIFO Elemento
out*

fFQar” rraQ FFC1 o ey

#*Posicion 3*

— )

#°FIFO Elemento
out*
|ln| |

#°FIFO Elemento
out*

—n—

#°FIFO Elemento
outr*

—l=—

#°FIFO Elemento
out*

o

#°FIFO Elemento
our*

—w—

FFQ1C3

1/t 4 4 1t

[<)
{S})

Figura 73 FB14 parte 3
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INDICES

#°FIFO Elemento

—n—

#°FIFO Elemento
outr*

—

#°FIFO Elemento
our*

—

#°FIFO Elemento
our*
Ilﬂ(l

#°FIFO Elemento
outr*

—n—

#°FC1 Ca”

#°FIFO Elemento
fFaar

=

Lpial=y

FrQ G

#'Posicién C4°

Int | Vt

Vt

[<)
\s'

Segmento 5:

FrQO

| :

#'Posicién C1°

rra

——— ——

yrO Gt

—] —

iR}
{R}
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Segmento 6:

INDICES

[ alaly

#"Posicién C2°

— |

FrQO "
1L
1T

YOGt

—]

IR}
{R}

Segmento 7:

FrEQO Q"

— |

#'Posicién 3°

Fra

——— ——

FrQ e

e 1 m—

In)
{R}

Segmento 8:

YFQOQa”

— |

#'Posicién C4°

e

YrQO T

—

Ir)
{R}

Figura 75 FB14 parte 5
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INDICES
1.5.2.-FUNCIONES COMUNES NAVE 1Y 2.
v [%:] Funciones Comunes Nave 1y2
& Alarmas [FB2]
48 Bebedero [FB6)
& Bloque_1 [FB11]
48 Cintas Gallinaza [FB25]
48 Comedero [FB4]
38 Escalado Posicion Carros [FB15]
48 Escalado Sensores Entrada [FB1]
38 Escalado Sensores Salida [FB16]
@ Timers yPulsos Nave 1 [DB159]
Figura 76 Funciones comunes nave 1y 2
Bebederos FB6:
Segmento 1:
#IEC 'l:nmev 0
#7Sistema en #°Nivel Bebedero TON
Run® #"ON-OFF" bajo" Time #"Peticidn Agua®
., /1 i/t N Qs }—
PT ET
Segmento 2:
#"Nivel Bebedero
alto”® #"Peticion Agua®
— | {#)
#"Sistema en
Run®
41—
#'ON-OFF
_| |._
Figura 77 FB6
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INDICES

Cintas Gallinazas FB25:

Segmento 1:

$'Sxtema en 2*Alarma Gnta 2°Cnta Galnaza
Marcha® Galinaza C1° a*
L i
r Vi { b—
Segmento 2:
SEC_Timer_0_
Instance_1
#'Sistema en TOF
Marcha® Time #'Flag Start"
P L Q { b—
2Pulte 2° T ET
Segmento 3:
#'Sistema en 2*Alarma Gnta 2°Cnta Galraza
Marcha® Galinaza C2° <
i
Segmento 4:
$'Sistema en 2"Alarma Onta 2°Cmta Galnaza
Marcha* Galinaza C3* (=3
l i
r Vi { b—
Segmento 5:
#'Sstema en 2"Alarma Onta 2°Cnta Galnaza
Marcha* Galinaza C4* ce”
L 1
r 4 { F—
Segmento 6:
SIEC_Twmer_1_
Instance
#'Sistema en SIEC_Timer_0_ TON
Marcha® Instance.Q Time P_TRIG 2°Cinta Exterior®
] | 4 N Q ax Q=i S}t
2*Tiempo Cinta ET *"Pulse 1*
Exterior” PT
2°Flag Start
1L
17

Figura 78 FB25 parte 1
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INDICES
Segmento 7:
l[(_Y-mn:v_O
TON
2°Cinta Exterior® Time P_TRIG 2"Cnta Exterior”
— ——n Q ax Q =——{ R et
£ Tiempo Cinta ET 2"Pulse 3
Exterior” T
Figura 79 FB25 parte 2
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INDICES

Comedero FB4:

Segmento 1:

#"Barrido Nivel
A MOVE
—{?} EN — EN
#Pulse 1° # Nivel #'Nivel
Comedero AVG™ .y @1 OUTY Comedero®
#°FC Columna®
AN}
#Pulse 2°
Seamento 2:
#IEC_Timer_0_
Instance
*Sig #°Nivel TON “Peticis
g i:::“ = #"ON-OFF" Conedet; Time ‘Cm:;:?
i} 7 =) n Qs —
#°SP Nivel Aviso® T62s —{FH Ry T
Segmento 3:
RIEC_Timer _0_
Instance_1
#"Peticion TON
Comida" Time P_TRIG MOVE
i } N Q ax Q N — N
T#10s PT ET ' #Pulse 3° 100.( N #"Nivel
& outt Comedero”
Segmento 4:
#"Peticién
#°FC Columna® Comida®™
—irl {R}—
#'Pulse 4"
#Sistema en
Run®
l/:
#"ON-OFF
Segmento 5:
#"Flag
Kilos Comedero™ INT Capacidad Kilos
1 IN2 out Comedero”®
Figura 80 FB4 parte 1
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INDICES
Segmento 6:
#"Nivel
Comedero® M:‘r”) m”ﬁn'”)
_ll!:II EN — EN EN — [NQ) m—t
#°SP Nivel Aviso” IN1 ouT —— #°Flag 2° - OuT — #°SP Kilos™
#"Nivel Capacidad Kilos
Comedero” — N2 Comedero® g
FFlag 2" — 2 &
Figura 81 FB4 parte 2
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Escalado de posicion carros F

Segmento 1:

INDICES

B15:

| NORM_X SCALE_ X
Dint to Real Real to Reasl
EN EN
MIN our #Flag ¢MIN MIN ouT #*Valor Escalado”
#Sensor —— VALUE ¥#Flag -~ VALUE
#Tiempo MAX #MAX MAX
Figura 82 FB15
Escalado Sensor entrada FB1:
Segmento 1:
NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Real
our #Flag ¢MIN f:" our #Valor Escalado”
#Flag VALUE
EMAX - MAX
Figura 83 FB1
Escalado Sensor Salida FB16:
Segmento 1:
| NORM_X SCALE_X
Real to Real Real to Int
EN EN
#MIN MIN ouTt #Flag MIN ouT #*Valor Escalado”™
#Sensor VALUE #Flag VALUE
#MAX MAX MAX

Figura 84 FB16

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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1.5.3.-NAVE 1 CRIA.

0 barrido niveles y Calculo nivel AVG:

N BN BN BN BN RS BN BN

v [%:] Nave 1 Cria
» [E:] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[Ez] 1 Gestién FIFO

[£z] 2 Comederos

'tz] 3 Bebederos

»

»

>

» %] 4 Sensores
» %] 5 Gallinaza
»
»
>

'tz] 6 Luces

[£z] 7 Activacion Salidas

[%:] 8 Scada

Figura 85 Nave 1 Cria

v |&:] Nave 1 Cria
v &l

0 Barrido Niveles y Calcule Nivel AVG

& Barrido Nivel y AVG [FC17]

@ Barrido Nivel Comederos Linea 1 Nave 1 [DB118]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 2 Nave 1 [DB7]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 3 Nave 1 [DB24]
@ Calculo Apertura EV Carros Piensc L1 [DB112]

@ Calculo Apertura EV Carros Piensc L2 [DB142]

@ Calculo Apertura EV Carros Pienso L3 [DB143]

@ Medicion AVG Comederos Linea 1 Nave 1 [DB134]
@ Medicion AVG Comederos Linea 2 Nave 1 [DB135]
@ Medicion AVG Comederos Linea 3 Nave 1 [DB23]
@ Valvila Carro N1 L1 [DB144]

@ Valvila Carro N1 L2 [DB145]

@ Valvila Carro N1 L3 [DB160]

1 Gestién FIFO

2 Comederos

3 Bebederos

4 Sensores

5 Gallinaza

6 Luces

7 Activacion Salidas

8 Scada

INDICES

Figura 86 barridos niveles y calculos nivel AVG nave 1

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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- -
Barrido Nivel y AVG FC17:
]
Segmento 1:
%DB118
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 1°
%FB29
“Barrido Nivel Comedero™
EN ENO ————
%M100.0
"SRMsrchalParo  Marcha SOMTRIMID
Sistems” — Sistema “Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 1°."Carro
%D8118.08D2 e Adel _.Adelanle'
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 1°° %DB118.08X16.1
Longitud Linea® “Barrido Nivel
Longitud Linea Comederos Linea
1 Nave 1°*Carro
%DB8118.08D6 Carro Atriss —e AU
“Barrido Nivel
COT:::'::'L::‘:;: %D8118.08X16.2
Carro® “Barrido Nivel
° s Carro Comederos Linea
%DB118.DBD10 1 Nave 1°.*Carro
“Barrido Nivel L
Comederos Linea g S
1 Nave 1°°N*
Adquisicion N* Adquisicié %D8118.08X16.3
datos® 4 “Barrido Nivel
Comederos Linea
«DB118.08: 0 1 Nave 1"*Carro
118.0BX14. Absjo”
*Barrido Nivel Carro Absjo —
Comederos Linea
1 Nave 1" Alarma — Alarma
*1s FC Inicio
“FCL1 C1" == Columna 1
%16 FCinico
“FCLY1 C2° = Columna 2
%17 FCnicio
“FCL1 (3" = Columna 3
%2.0  FCnicio
“FCLY C4" = Columna 4
3.1  ECFin
“FCF1F1" = Columna 1
%32  FCFin
"FCF1F2" == Columna 2
%33  FCFin
“FCF1F3" == Columna 3
%34  FCFin
“FCIF1" = Columna 4
%D833.0BW8 %DB33.DBWS
*FIFO N1°*° ‘FIFON1""
Elemento OUT" Elemento OUT™
A, ™ Orden Actve
Int | |t |
%DB118.DBX15.2
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 1°°
Forzado Barrido® __ 3
. , .
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Segmento 2:
%D87
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1°
%FB29
“Barrido Nivel Comedero™
EN ENQ —
%M100.0
SRMorchaPoto  Marche Sour.00x140
Sistema’ — Sistema Comederos Linea
2 Nave 1""Carro
%D87.0BD2 mm_.mkhnle'
“Barrido Nivel
Comederos Linea 7.08X16.1
2N e %D87. "
Lonq:h;‘l:'nea' “Barrido Nivel
Longitud Lines Comederos Linea
2 Nave 1""Carro
%DB7.DBD6 Carro Atris —i Al
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1""mis %D87.08X16.2
Carro® “Barrido Nivel
mis Carro Comederos Linea
%DB7.0BD10 2 Nave 1""Carro
“Barrido Nivel g Arriba’
Comederos Linea Cacto Arrioe
2 Nave 1°°N*
Adqulsicién- N* Adquisicién %DG?.DOXIG,S
datos 4 “Barrido Nivel
Comederos Linea
G = 2 Nave 1"*Carro
%DB7.DBX14. Abasjo”
*Barrido Nivel o
Comederos Linea
2 Nave 1" Alarms — atarma
%i2.1  FCnicio
FCL2 C1° = Columna 1
%22 FCnico
FCL2 C2" — Columna 2
%23 FCnicio
“FOL2 (3" = Columna 3
%24 FCnicio
“FCL2 C4" == Columna 4
%35  ECFin
“FCI1F2" — Columna 1
%36 FCFin
“FONF3" wm Columna 2
%64 FCFin
“FCCIFL2NT" = Columna 3
%65 FCFin
“FCCAFL2NT" — Columna 4
%D833.0BWS %DB33.0BWS
“FIFO N1~ ‘FIFONT""
Elemento OUT" Elemento OUT"
= j=| o.umc:;sv-
Int | Jint|
4 9
%DB7.DBX15.2
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1°°
Foundo&auido'_F 40 Barrid
. , z
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Segmento 3:
%DB24
“Barrido Nivel
Comederos Lines
3 Nave 1°
%FB29
“Barrido Nivel Comedero™
EN ENQ ——
%M100.0
"SR MarchalParo  Marcha OSAAACIS
Sistema” — Sistema "Barrido Nwe!
Comederos Linea
3 Nave 1".Carro
%D824.08D2 Carro Adelante _.Adelanle'
“Barrido Nivel
Comederos Linea
I Nave 1°° %DB24 DBX16.1
Longitud Linea® “"Barrido Nivel
- Longitud Linea Comederos Linea
3 Nave 1".*Carro
%DB24.08D6 Carro Atris —Alrds”
“Barrido Nivel
e e xoezeomx162
Carro® “Barrido Nivel
= mis Carro Comederos Linea
%DB24.DBD10 3 Nave 1".*Carro
“Barrido Nivel G Arrit L
Comederos Linea
3 Nave 1°°N* PR
Adquisicién . %D8. 16..
datos® ".I Do “"Barrido Nivel
Comederos Linea
— - 3 Nave 1"."Carro
%DB24.DBX14. Abasjo®
*Barrido Nivel R
Comederos Linea
3Nave 1" Alarma — Atarma
%25 FClnicio
“FOL3 €17 = Columna 1
%126 ECInicio
“FCL3 2" = Columna 2
%127  FCinicio
“FCL3 (3" = Columna 3
%3.0  FClnicio
“FCL3 C4" = Columna 4
%66 ECFin
“FCCIFLINY® — Columna 1
%67 FCFin
“FCC2FLINT" == Columna 2
%170 FCFin
“FCCIFLINT® = Columna 3
%71 FCFin
“FCCAFLINT® = Columna 4
%DB833.0BWS %DB33.0BWS
“FIFO N1~ ‘FIFON1""
Elemento OUT* Elemento OUT™
a | <] o:dencz;!w
Int | |t |
8 13
%DB24.0BX15.2
“Barrido Nivel
Comederos Linea
3 Nave 1°°
Forzado Bamdu'_F 40 Barrid
Figura 89 FC17 parte 3
. , z
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Segmento 4:

Segmento 4: (1.1/2.1)
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A0 34
“Mediodn AVG
Comedercs Lines
1 Neve 1*

“res0
“Medicién AVG Comederes”

A08118.08x18.1
“Barrddo Neved
Cormeierca Lnes

TNove 17 Banrido En
Marchae Sarredo’ __ parche

*OEI0.08010

“Nvel Comeders

L1 Valor
Ercalado” — Ganmor Nivel

AD8134 D806
“"Medcién AVC
Comedercs Lines

1 Neve 1°° Timpo
Tierpo Munreo' _ \usten

AOs1soExX1IR
1

“Barrado Novel
Coraierca Lines
1 Neve 1°°

Bt €1 . arrido Neved 1
Ao 0EX1IR
2
“Barrudo Nevel

Comaderca Lines
INeve 1"

Baenio O . parrido Nived 2
Ao 0EX1IR
3
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FIFO 1:

Segmento 1:

0001 IF #Insercién THEN

0002 FOR $#i := 1 TO #Longitud DO
0003 IF $Buffer([#i) = THEN
0004 §Buffer(#i) := #"Elemento IN";
0005 EXIT;

0006 END_IF;

0007 END_FOR;

0008 END_IF;

0009

0010

0011

Segmento 2:

0001 IF #Extraccién THEN

0002 $"Elemento OUT" := #Buffer(l]:;

0003 FOR #i := 1 TO #Longitud DO

0004 $Buffer[#i]) := #Buffer(#i + 1);
0005 $§Buffer[#i + 1) := 0;

0006 END FOR;

0007 END_IF;

0008

0009

0010

Segmento 3:

0001 IF $#Reset THEN

0002 FOR #i := 1 TO #Longitud DO
0003 $§Buffer(#i] := 0;

0004 END_FOR;

0005 $"Elemento OUT" := 0;

0006 END_IF;

0007

0008

0009
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#"Condiciones #°Sistena en TOF #"Dosificacion ok
ox P_TRIG Run® Time Fila1*
E— ax  q—— b——w  oq——{ —
#'Pulse 7° T# 1M —PpT ET J
Segmento 7:
#"Marcha
Dosificacion Fila #"Marcha Motor
1" Tornillo®
k { }
Figura 127 FB7 parte 2
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2 comederos.

v [%:] Nave 1 Cria

» [E:] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

» [E:] 1 Gestién FIFO

v [£:] 2 Comederos
3 Comederos Nave 1 [FC7]
@ Comedero C1L1 N1 [DB5]
@ Comedero C1L2 N1 [DB96]
@ Comedero C1L3 N1 [DB100]
@ Comedero C2L1 N1 [DB93]
@ Comedero C2L2 N1 [DB97]
@ Comedero C2L3 N1 [DB101]
@ Comedero C3L1 N1 [DB94]
@ Comedero C3L2 N1 [DB98]
@ Comedero C3L3 N1 [DB102]
@ Comedero C4L1 N1 [DB95]
@ Comedero C4L2 N1 [DB99]
@ Comedero C4L3 N1 [DB103]
@ dqwdfqwqw [DB31]

» i 3 Bebederos

» ] 4 Sensores

» %] 5 Gallinaza

» &) 6 Luces

» &) 7 Activacion Salidas

Figura 128 comederos

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Comederos nave 1 FC7:

Segmento 1:

%DBS
“Comedero C1L1
N1®
%84
“Comederc™
EN ENO
%DB5.D8X0.0 %DB5.DBX16.0
“Comedero C1L1 *Comedero C1L1
N1""ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N1""Peticién
Comida —i Comida®
%M100.0 poesomee
*SR MarchalParo %DB5.0BD18
Sistema” — sistema en Run *Comedero C1L1
P Kilos — N17."5P Kilos®
%DB134.DBD12
“Medicién AVG
Comederos Linea
1Nave 1" Nivel oy
AVG Columna 1°_ Comedero AVG
%DBS.DBD6
“Comedero C1L1
N1°"5P Nivel
Aviso” — 5p Nivel Aviso
%DB5.08D10
*Comedero C1L1
N1""Capacidad
Kilos Comedero™ wm“ Comedero
%DB118.DBX18.1
*Barrido Nivel
Comederos Lines
1 Nave 1°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
—/——— A
%15
"FCLY €1 — FC Columna
Segmento 2:
%DB93
“Comedero C2L1
N1®
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB93.DBX0.0 %DB93.D8X16.0
Ccme.drvo C2 “Comedero C2L1
N1*"ON-OFF" — ON-OFF Peticén  N1""Peticién
Comida —i Comida®
%M100.0 —
*SR MarchalParo %DB93.DBD18
Sistema’ — Sistema en Run *Comedero C2L1
SP Kilos — N1°.7P Kilos
%DB134.08D16
“Medicién AVG
Comederos Linea
1 Nave 1" "Nivel
AVG Columna 2° MM AVG
%DB93.DBD6
*Comedero C2L1
N1"°5P Nivel
AViSO” — 5p Nivel Aviso
%DB93.08D10
*Comedero C2L1
N1**Capacided
Kilos Comedero™ 2‘.’;,,“’"‘c,,,,,,,,°
%DB118.DBX18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 1°°
Marcha Barrido®
_V'_ AVG
w6
“FCLY €2 — FC Columna

Segmento 3:

Figura 129 FC7 parte 1
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INDICES

%DB894
“Comedero C3L1
NI*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB94.DBX0.0 %DB94.DEX16.0
“Comedero C3L1 *Comedero C3L1
N1""ON-OFF" — ON-OFF N1*Peticién
Comida —iComida®
%M100.0 rom
*SR MarchalParo %DB94.DBD18
Sisterna” — gistema en Run *Comedero C3L1
SP Kilos — N1°."SP Kilos
%DB134.08020
“Medicién AVG
Comederos Linea
1Nave 1""Nivel oy
AVG Columns 3 _ Comedero AVG
%DB94.DBD6
*Comedero C3L1
N1°."SP Nivel
AVisO" — 5p Nivel Aviso
%DB94.DBD10
*Comedero C3L1
N1" Capacided  Capacidad
Kilos Comedero” __ Gios Comedero
%DB118.DBX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1Nave 177
Marcha Barrido”
Barrido Nivel
A
w7
*FCLY (3" — FC Columna
Segmento 4:
%0895
“Comedero C4L1
N1®
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB95.D8X0.0 %DB95.D8X16.0
“Comedero CAL1 *Comedero CAL1
N1""ON-OFF" — ON-OFF N1""Peticién
Comida —i Comida
%M100.0 o
*SR Marcha/Paro %DB95.08D18
Sistema” —— gistema en Run *Comedero C4L1
SP Kilas — N1°."SP Kilos"

%DB134.0BD24
"Medicién AVG
Comederos Linea
1 Nave 1" "Nivel
AVG Columna 4"

%D895.0BD6
“Comedero C4L1
N1°°SP Nivel
Aviso”

%DB95.DBD10
“Comedero C4L1
N1**Capacidad

Kilos Comedero”

%DB118.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 177
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b/ }——— AVG
2.0
*FCLY C4" = FC Columna

Segmento 5:

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

%D896
“Comedero C112
N1*

%DB96.08X0.0
“Comedero C112
N1*"ON-OFF" — ON-OFF

%M100.0
*SR Marcha/Paro
Sistems” — Sigtema en Run

%DB135.D0BD12
"Medicién AVG
Comederos Linea
2 Nave 1""Nivel

AVG Columna 1°

Comedero AVG

%DB96.DBD6
“Comedero C112
N1°.°SP Nivel
AVise” — 5p Nivel Aviso
%DB96.DBD10
“Comedero C112
N1**Capacidad

Kilos Comedero™ __ \Glae Comedero

%DB7.DBX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
/A
w21
*FCL2 C1° = FC Columna

Cormida — Comida”

SP Kilos

%DB96.DBX16.0
“Comedero C1L2
N1""Peticién

%DB96.DBD18
*Comedero C112
N1°.°SP Kilos"

Segmento 6:

%0897
“Comedero C212
N1*

%DB97.DBX0.0
“Comedero C212
N1°"ON-OFF" = ON-OFF

%M100.0
*SR Marcha/Paro
Sistems" — Sistema en Run

%D8135.08D016
“Medicién AVG
Comederos Linea
2 Nave 1" "Nivel

AVG Columna 27

Comedero AVG

%D897.0BD6
*Comedero C212
N1°.°SP Nivel
Aviso” — s Nivel Aviso
%DB97.DBD10
“Comedero C212
N1°"Capacidad

Kilos Comedero” __ Gia¢ Comedero

%DB7.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
o/} AVG
%22
“FCL2 C27 = FC Columna

Comida — Comida®

SP Kilos

%DB97.DBX16.0
“Comedero C212
N1°."Peticién

%DB97.0BD18
“Comedero C21.2
N1°.°SP Kilos*

Segmento 7:

Figura 131 FC7 parte 3
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%DB98
“Comedero C312
N1*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB98.DEX0.0 %DB98.DEX16.0
*Comedero (312 *Comedero (312
N1""ON-OFF" = ON-OFF Peticén  N1""Peticién
Comida —i Comida®
%M100.0 [micomes
= Mnrd’fdhlo “DB98.DBD18
Sistems” — gigtema en Run *Comedero (312
SP Kilos N1°.°SP Kilos*
%DB135.08020
“"Medicion AVG

Comederos Linea
2 Nave 1" "Nivel Nivel

AVG Columna 3 _ Comedero AVG

%DB98.DBD6

*Comedero (312

N1°.°SP Nivel
Avise” - sp Nivel Aviso

%DB98.DBD10
“Comedero (312
N1*"Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ \Gia¢ Comedero

%DB7.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 1°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
_|/‘_ AVG
w23
"FOL2 (37— FC Columna
Segmento 8:
%DB99
“Comedero C4L2
N1*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB99.08X0.0 %DB99.DBX16.0
“Comedero C4L2 *Comedero C4L2
N1""ON-OFF" = ON-OFF Peticién N1°.Peticién
%M100.0 N — Comids
"SR Marcha/Paro %DB99.0BD18
Sistemna” —— gistemna en Run *Comedero C4L2
SP Kilos — N1°.SP Kilos®
%DB135.0BD24
"Medicién AVG
Comederos Linea
2 Nave 1" "Nivel Nivel
AVG Columna 4° _ comedero AVG
%DB899.DBD6
“Comedero CAL2
N1°.°SP Nivel
AVISO™ — 5p Nivel Aviso
%DB99.0BD10
“Comedero C4L2
N1°.Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ \Gla¢ Comedero
%DB7.0BX18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea
2 Nave 177
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
A
%24
“FCL2 C4" — FC Columna
Seamento 9:
Figura 132 FC7 parte 4
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 208 -
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INDICES

208100
“Comedero C1L3
w*
el
“Comeders”
™ L]

Soswebmas 208100.08X16.0
Comedero CIL3 “Comedero C1L3
NI'ONOFF — on.OFF Poticidn N1 Peticidn

Comide®
wiean Comide —“omee
SR MarchaiPare 208100.08018
Sivterra” . Giotame an Rat *Comedero C1L3
@ Kilos N1 'SP Kion®
AOE21.08012
WMedorin AVG

Comedercs Lines
SNeve 1Nl gl
AVG Columma 1 Comedaro AVS

wD8102.0806
“Comedero CI1LS
NP Nl

Mo”8 Nivel Aviso

AO8100.08010
“Comedero CI1L3

N1°C = ‘#
Kiow u:.-‘e--o' Kios Comedero

SO DEX18.Y
“Barndo Nived
Comederos Lirme
3 Nove 1

Marcha Sarrids”
e
s
FOAI 1" = FC Colamna

Segmento 10:

08
“Comedero CA3
»*
e
“Comeduro™
2] N0
208101.08X0.0 “08101.08X16.0
“Comedero (A3 “Comedero C2L3
NITONOFF — on.0fF Poticidn  N1"Peticién
Comida®
w1000 Comide —Comee
S MarchalParc 208101.08018
Sivtera” — Gatema e hun “Comedero C2L3
 Kilos — N1"."2 Kiov'
AOE2Y DBO16
Medicién AVG

Comedercs Lnes
Iheve 1N apuy
AVG Columma 2 Comedaro AVE

“DE101.0806
“Comedero (LS
NYSSP Nl

Awso” o Nivel Avino

AO8101.08010
“Comedero (LS

N1 Capacidad  Copacided
Kios Commdens” __ aay Comediess

“OE24.0EX18.Y

“Berndo Novel
Comederos Linme
S Neve 10"
Marcha Barnige”
Barrido Nivel
_M_m
w28

FOI " - FC Columna

Segmento 11:

Figura 133 FC7 parte 5
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INDICES

o812
“Comedero (23
w1t
e
“Comedero™
™ ENO
RSRLENN.S 208162 DEX16.0
“Comedero C3LS *Comeders CR3
N1"SON-OFF — ooy OFF o N Toticidn
; Comida®
w1000 e
“Mieulve 208162 08018
S’ — Satema e hun “Comeders CRL3
o Kilog — N1 Kiow®
w0823 08020
Medicitn AVG

Corederca Lines
5 Nave 1" Nowed Nevel
AVG Columes T Comedaro AVS

“D8102.0806
Comedero (313
NP Nowed

Aeso” g Nived Aviso

08102 08010

“Comedero C3L3

N1*“Capacided  Copacided
Kios Comedens” __ xaoy Comedien

wOE24 08X 18.1
“Barrido Nived
Comederon Lirme
3 Nove 1°*

Marcha Barrids”

e
.2

FOICS — FC Columna

Segmento 12:
208103
“Comedero C&LS
N1*
el
“Comeders™
™ ENO
s 208103.08X16.0
“Comedera C&3 “Comedero CALS
NI*ONOFF — on.OFF ’ NTPeticidn
Comida®
w1000 Comide —tomus
“SA MarchaliPare 208103 08018
St — Gatema e hun “Comedero CALS
@ Kilos N1°SP Kion*
AR DO
"Medicién AVG

Comedercs Lines
SNeve 1N pged
AV Columra £ Comedaro AVG

“D8103.0806
“Comedero C&LS
NP Noved

Ano” o Nivel Avino

AO8103.08010
“Comedero C&LS

N1*“Capacidal  Capacided
Ko Commders” oy Comedens

LOE2408X18.1
“Barndo Nived
Comederon Lirme
5 Neve 1°°

Marcha Barrids”

AR -
"

FOLI A" = FC Cokumne

Figura 134 FC7 parte 6

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES
3 Bebederos.
v [E:] Nave 1 Cria
» [%z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» [E:] 1 Gestidn FIFO
» [E:] 2 Comederos
v [%:] 3 Bebederos
48 Bebederos Nave 1 [FC8]
@ Bebederc C1 Nave 1 [DB104]
@ Bebedero C2 Nave 1 [DB105]
@ Bebedero C3 Nave 1 [DB106]
@ Bebedero C4 Nave 1 [DB111]
» i) 4 Sensores
» %) 5 Gallinaza
» [E:) 6 Luces
» [E:] 7 Activacion Salidas
» i) 8 Scada
» [£:] Nave 2 Huevos
» [%z] Sensores Varios Nave 1y2
» 4 Bloques de sistema
» 3 Objetos tecnolégicos
4 Fuentes externas
» g Variables PLC
» & Tipos de datos PLC
» [5i Tablas de observacién yforzado permanente
Figura 135 Bebederos nave 1
Bebedero nave 1 FCS8:
Segmento 1:
%DB8104
“Bebedero C1
Nave 1*
%FB6
“Bebedero”
EN ENO
%M100.0 %Q0.6
*SR MarchalParo Peticion Agua —EVEN1C1®
Sistema” e gistema en Run
%62  Nivel Bebedero
*NBEN1C1" = bajo
%56 Nivel Bebedero
“NBAN1C1" = alto
%D8104.0BX0.3
“Bebedero C1
Nave 1°"ON-OFF" — ON-OFF
Figura 136 FC8 parte 1
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 211 -
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INDICES
Segmento 2:
aDews
“Bebedero C2
Neve 1*
wes
“Sebeders”
(2] EnO
000 oy
"SR MarchalPare M* —N

Siere’ — Gatema e hun
WEI  pvel Bebeders
NEENI S b

WS pvel Bebeders
NEANICY it

ADE10S.08X0 Y
“Bebedero (2
Neve 1°ONOFF — ON-OFF

Segmento 3:
0810
“Bebedero C3
Newe 1°
“res
“Sebeders”
™ L
ean Q1.0
“SA MarchalParo Puticién Agua — EVENTCY
Sviera” — Gterna e hun
W2 pwel bebeders
NEENICS e bajo
WED  pvel bebeders
NEANICY ity
“D8108.08X0 3
“Bebedero C3
Nove 1 ONOIF — on.OFF
Segmento 4:

208111
“Bebedero C4
Neve 1*
“res
“Sebeders”
™ ExO
w1000 42
“SA Marcha/Paro Puticién Ague —< EVENTCA

Sitera’ — Syterma e hun
WIS Nvel Bebeders
NEENICA" — baje

WET  Nvel Bebedero
"NEAN1CA" e ot

AD8111.08x03
“Bebedero (4
Nave 17 ONOIF . on.OFF

Figura 137 FC8 parte 2

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES
4 Sensores.
v [%:] Nave 1 Cria
» [E:z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» (%] 1 Gestién FIFO
» ] 2 Comederos
» 'tz] 3 Bebederos
v [%:] 4 Sensores
38 Sensores Nave 1 [FC3]
@ Nivel Comedero L1 [DB20]
@ Nivel Comedero L2 [DB21]
@ Nivel Comedero L3 [DB22
» &) 5 Gallinaza
» &) 6 Luces
» [%z] 7 Activacién Salidas
» [%:] 8 Scada
» [%z] Nave 2 Huevos
» %] Sensores Varios Nave 1y2
Figura 138 Sensores nave 1
Sensores nave 1 FC3:
Segmento 1:
%D820
*Nivel Comedero
L
%FB1
“Escalado Sensores Entrada®
EN ENO
7 SNCCILI NI — Senger soaa0e0i0
%DB820.DBD2 L1".Valor
“Nivel Comedero Valor Escalado Escaledd
L1 MAX . MAX
%DB820.DBD6
"Nivel Comedero
LI"MIN — MIN
Figura 139 FC3 parte 1
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 213 -
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INDICES
Segmento 2:
%0821
“Nivel Comedero
L
%FB1
“Escalado Sensores Entrada®™
EN ENO
%iIWw262
'P,SNCQL:'NP Sensor :ﬂ:‘t::l:zu
%D821.0BD2 L2'.’Valo_y
“Nivel Comedero Valor Escalado —— E3c2lado
L2° MAX . MAX
%DB821.DBD6
“Nivel Comedero
L2"MIN — MIN
Segmento 3:
%D822
"Nivel Comedero
L3
%FB1
“Escalado Sensores Entrada®
EN ENO
%iw264
o - %DB22.DBD10
PSNCOLY Y —H— *Nivel Comedero
%DB22.DBD2 L3‘.'Valo:
"Nivel Comedero Valor Escalado — Ecalaco
L3"MAX — MAX
%DB22.DBD6
“Nivel Comedero
L3"MIN MIN
Figura 140 FC3 parte 2
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INDICES
5 Gallinaza.
v [%:] Nave 1 Cria
» [E:] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» [%z] 1 Gestién FIFO
» %] 2 Comederos
» &:] 3 Bebederos
» %] 4 Sensores
v (] 5 Gallinaza
3 Gallinaza Nave 1 [FC16]
@ Cintas Nave 1 Gallinaza [DB113]
» %] 6 Luces
» [E:] 7 Activacion Salidas
» &) 8 Scada
» [E:] Nave 2 Huevos
» [E:] Sensores Varios Nave 1y2
Figura 141 Gallinaza nave 1
Gallinaza nave 1 FC16:
Segmento 1: Gallinaza
%D8113
*Gintas Nave 1
Gallinaza®
%FB25
“Cintas Gallinaza®
EN ENO
%M100.0 Ginta Gallinaza %Q0.2
"SRMarchalParo  Sistems en Q1 —'cenIar”
Sistema’ — Marcha Gnta Gallinaza Q03
%DB6.DBXE.6 Q —"CGNIC”
“Alarmas Nave 1_ Alarma Cinta Ginta Gallinaza  %Q0.4
DE".SR7 — Galinaza C1 €3 —4"CGN1C3"
%DB6.DBX8.7 Ginta Gallinaza  %Q0.5
“Alarmas Nave 1 Alarma Cinta C4 —"CGN1Ca”
DE".SRS e Galinaza C2 %Q0.1
%DB6.DBX9.0 Ginta Exterior —4"CEIN1*
“Alarmas Nave 1_ Alarma Cinta
DE".SRY e Galinaza C3
%DB6.0BX9.1
“Alarmas Nave 1_ Alarma Cinta
DB".SR10 = Galinaza C4
%DB113.0BD2
“Cintas Nave 1
()‘”lnud-,.
Tiempo(m!a. Tiempo Ginta
Exterior Exterior
%DB6.DBX10.1
“Alarmas Nave 1. Alarma Cinta
DB".SR18 — Exterior
Figura 142 FC16
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INDICES
6 Luces.
v %] Nave 1 Cria
» %] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» T 1 Gestién FIFO
» &) 2 Comederos
» %:] 3 Bebederos
» [tz] 4 Sensores
» E:) 5 Gallinaza
v %] 6 Luces
48 Control_Luces Nave 1 [FB5]
@ Control Luces Nave 1 [DB114]
» [%z] 7 Activacién Salidas
» i 8 Scada
» ] Nave 2 Huevos
» [E:] Sensores Varios Nave 1y2
Figura 143 luces nave 1
Control luces nave 1 FB5:
Segmento 1:
#"MarchalParo #"MarchalParo
#ON_OFF Luces® Luces®
—7} i} {R}
#"Pulse 2°
#"Marcha Timer*
—|N|—
#"Pulse 3°
Figura 144 FB5 parte 1
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INDICES
Segmento 2:
Muchaiteo
SON_OFF Lucm*
rk {s p—rt
FPube 1t
Segmento 3:
tlemporuscion_
SON_OFF e Marcha Timer"
il i {$ bt
FPube &
Segmento 4:
MUL
Auto (i)
N — e
#Tiemgo OUT — #Flag Timee"
Temponasdor” w
! N2
Segmento 5:
Wlemp 1
ToN
¥"Marcha Timer" Time Flay 1
k w Q { —
#Flag Tme* (44 (14
|
Segmento 6:
NEC Temer O
Imlarce
ToN
leg 1 Time Marcha Timer"
k ~ Q {%p—
#Flag Tme* " (14
Segmento 7:
VActveoon
Wieg ? Lucm®
— | { —
SON_OFF
_.| |—
Figura 145 FB5 parte 2
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7 activacion salidas.

v [£:] Nave 1 Cria

» [Ez] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[£z] 1 Gestién FIFO

»
» %] 2 Comederos
» i) 3 Bebederos
» %] 4 Sensores
» & 5 Gallinaza
» %] 6 Luces
v [%z] 7 Activacién Salidas

3 Salidas Digitales [FC18]
» [&z] 8 Scada

» %z Nave 2 Huevos

» [£z) Sensores Varios Nave 1y2

Figura 146 Salidas digitales N1

Salidas digitales FC18:

Segmento 1: Carro Adelante Nave 1 Linea 1

INDICES

AO832 DEXS.0
“Carro LI NY**

Carro Adelants” “CADNY LY

— |

ADe11sDE160

Segmento 2: Carro Adelante Nave 1 Linea 2

wO8116.08X8 0
“Coarso LINY""

— |

Carro Adwlants” DN LY

“D87.08X160
“Barndo Novel
Comederos Lirma
2 Neve 1" “Carro
Adelanie”

1k
1T

Figura 147 FC18 parte 1

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

Segmento 3: Carro Adelante Nave 1 Linea 3

D1 M DEXs L
“Carro LINT"* “Qra
Carro Adulants" CADNT LY

— |

f

wez4oEx16 0
“Barndo Novel
Comederos Lirma
3 Nove 1 "Carro
Adelanite”

e B m—

Segmento 4: Carro Atras Nave 1 Linea 1

AO832 DEXS1
“Carvo L1 NY** “Qz5
Carro Atrin”* L

— | { b=

A08118.08x16.1
“Barrido Nived
Comederos Lines
1 Nove 1" "Carro
Alria*®

] r—

Segmento 5: Carro Atrds Nave 1 Linea 2

AO8116.08X8.1
Carso LINT"* Qs
Carro Atrin" oL

—— { b

“ber.0ex161
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2 Neve 1" "Carro
Atrin*

] r—

Segmento 6: Carro Atrds Nave 1 Linea 3

Figura 148 FC18 parte 2
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=

081 3.08x8.1
*Carro LINT"" Q27
Carro Atrin® CANT LY

— | { —

o4 08X16.1
“Barrido Noved
Comederon Lirme
3 Neve 1" "Carro
Atrin”

— —

Segmento 7: Carro Arriba Linea 1 Nave 1

AO8I2 OEXE.S
“Carso LI NT** Qa4
Carro Acriba” CANILY*

— | { b—

ADe11808X16.2
“Barndo Novel
Comederos Lirme
1 Nove 1" *Carro
Arrbe”

e T m—

Segmento 8: Carro Arriba Linea 2 Nave 1

AO8116.08X8.3
Carso LINT"* Qs
Carro Acrita’ CANILY

— | { —

SO87 DEX16.2
“Barndo Noved
Comederos Lines
2 Nave 1" "Carro
Arrbe”

e B m—

Segmento 9: Carro Arriba Linea 3 Nave 1

OB 3.08X8 3
“Carro LINT"" Qs
Carro Acriba” CCANILY

—i } { p—

ADE2408X162
“Barndo Nived
Comederos Lirme
3 Nove 1" *Carro
Arrbe”

S 1 s—

Figura 149 FC18 parte 3
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Segmento 10: Carro Abajo Linea 1 Nave 1

AD812 DEXS 2
“Carvo L1 NY**
Carro Abap"

= |

Qs
‘ANt

AD8118DEXT6S
“Barndo Nivel
Comederos Lirme
1 Nove 1" "Carro

Absjc"
—‘ '—.—

Segmento 11: Carro Abajo Linea 2 Nave 1

AOB116.08X8.2
Carso LINT""
Carro Abajo"

= |

ADE7 DEX16.2
“Barrido Nived
Comederon Lirme
2 Neve 1" “Carro
Arrbe”

S

Segmento 12: Carro Abajo Linea 3 Nave 1

ADO8159.08x8 2
“Carro LINT""
Caro Abap"

i}

Q4
CABN LS

O824 08x162
“Barndo Nivel
Comederos Lirme
3 Nave 1" *Carro
Arrbe”

Sy —

Segmento 13: EV Carro Linea 1

AO832 DEXAS
“Carso L1 NY**
Abew BV
Dwicarge”

w1

"EV Carro Lirwa 1*

{ b—

Figura 150 FC18 parte 4
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Segmento 14: EV Carro Linea 2

INDICES

AD8114.08X8.5
Carro LINT"*
Abe £V
Dwicarge”

L

Q12
"EV Carro Linwa 2°

{ P

Segmento 15: EV Carro Linea 3

081 9.08X8 S
*Carro LINT"®
Abe £V
Dwicarge®

“Q1s
“EV Carro Lines §°

{ b

Segmento 16: Motor Sinfin Tolva Pienso Nave 2

SD8119.08X0.0
“Tobes Prerno N1
Fila 1_D&"*
Marchs Molor
Temils®

— |

Q18
NN

A08120.08X30.0
“Toles Prarmo N1

Q14
VST N

Fila 2_08"*
Marcha Molor
Temils*

S —

S08121.08X0.0
“Tobva Paerno N1
File 3 08" *
Marchs Molor
Temilo®

Sy W

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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8 Scada.

v %] Nave 1 Cria

»
»
»
»
»
»
»
»
v

[£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[&z] 1 Gestién FIFO

[£z] 2 Comederos
[£z] 3 Bebederos
[Ez] 4 Sensores
'tz] 5 Gallinaza
[£z] 6 Luces
[£z] 7 Activacion Salidas
[£z] 8 Scada
48 Scada [FC20]
48 Movimiento Carros [FB31]
48 Orden Fifo Activa [FB32]
@ Movimiento Carros Linea 1 Nave 1 [DB76]
@ Movimiento Carros Linea 2 Nave 1 [DB77]
@ Movimiento Carros Linea 3 Nave 1 [DB78]
@ Orden Fifo Activa Nave 1 [DB80]
@ Scada Carro L1 Nave 1 [DB72]
@ Scada Carro L2 Nave 1 [DB73]
@ Scada Carro L3 Nave 1 [DB74]

» [Ez] Nave 2 Huevos

» [%:] Sensores Varios Nave 1y2

Figura 152 Scada nave 1

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Scada FC20:

Segmento 1:

%0872
*Scada Carro L1
Nave 1*
we1a
“Scada Carro”
N ENO
%DB33.0BWS %DB72.DBX4.0
“FIFON1"" FIFO Elemento “Scada Carro L1
Elemento OUT” . OUT Nave 1" Posicién
s Posicién €1 — '
FLIOr—FC1C1
%DB72.D8X4.1
. w6 *Scada Carro L1
FCLI €2 —FC1 Nave 1" *Posicién
w17 Posicidn 2 — 2"
FAMIGT—FO1a
%DB72.DBX4.2
. ‘IZ? “Scada Carro L1
FCL1 C4" —FC1 Ca Nave 1" Posicién
M130.0 Posicén 3 —
"Teg 3"
—— ORI IS
u *Scada Carro L1
alse =2 Nave 1" *Posicién
- Posicidn C4 — V"
—u
—15
—15
Segmento 2:
woers
“Scads Camvo L2
Neww 1
e
“Scads Carre”
™ L
b oo ADEY3.D8XA0
TEONI"  FO Elemento “Scada Carro L2
Elermanto OUT our Neve 1" Posicion
iy Povicidn €1 —C1"
FA2O" — 1 €1
AD873.08X4.1
"2 “Scade Carro L2
Tur—raca Nove 1" Posicén
w3 Povicidn €2 —
FACT —FC1 08
ADEYI.DEXA2
\i!f “Scade Carro L2
L2 A" — Y 4 Neve 1" "Porioén
- Posicién €3 —
‘.‘:'"‘:_" A0873.08X4.3
3 “Scada Carro L2
Ty . Neve 1" Poricén
she =1y Povicién 04 — <4
—u
-5
—Ls
Segmento 3:
0874
“Scade Cavo LS
e
“Scads Carrd”
™ N0
w0833 8wy A0874.08X4.0
FFONI""  FFO Elemento “Scada Carro L3
Elements OUT our Neove 1" Posioén
s Povicién ¢t —"
FaIO -1 01
AD8Y4.DEXAY
.S “Scuda Carro L3
T = Neve 1" Posicon
uy Povicidn €2 — 7
FOICT
L AD874.08X42
o “Scade Carro L3
FOI -1 4 Neve 1" Posicén
—_—1 Posicién €3 —“
-
AD8Y4.DEXAS
M1300 “Scade Carro LS
Teg ¥ Neve 1" Posioén
) —" Poviciéen 04 — ¢
oo =g
=15
—Ls
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INDICES

Segmento 4:
o8
Moamento
Caron Linwa 1
Neve 1*
e
“Movimiento Carros™
N ENO
w1000
"SR MarchalPere Marchae
Sivtee’ o Goteme
AO8118.0802
“Barndo Nved
(omedercs Lines
I Newe 1°°
Long tud Lines” Lorgstud Lines
4081180806
“Barrido Nved
(ormedercs Lnes
1 Nawe 1""mh
Corrs” . iy Camvo
ADS118.08010
“Barndo Nvel
Comedercs Lines
1 Nawe 1N
Adquroen a2
N Mt
= Alarma
WIS FCimde
L O e Columna 1
Wis  FCimde
FELY (" e Columna 2
WI1T  FCimdio
TN Y e Columns 3
W10 FCimdo
FCLY CA” e Columna 4
1 FCFin
FCRTEY" e Columna 1
W2 CFn
FCRFY e Columna 2
w3 FCFn
TS e Columna 3
WIA KCFn
FO1" e Columne 4
A0832.08X8.0
“Carro Ll N1°*
Carro Adel et e Coro Adelante
20832 D8XE.1
"Carro Ll N1°*
Carro Alrin” e Come Ari
Segmento 5:

Figura 154 FC20 parte 2

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

w000
A Marchalfere  Marche
Sevtera’ — Goteme

“087.0802
“Barrido Newel
(omedercs Lines
2 Nave 1°*

Long tud Lines"

D7 0806

“Barrido Newed

Comederce Lines

2 Nawve 1*"mh
Corrs” . iy Camve
D87 D8010
“Barndo Nwel
Comederce Lines
2 Neve 1°N°
Adquricidn 1
e N Adiicién

= Alarma

WL FCimce
L2 €1 e Columne 1

W22 FCimdo
FCL2 €S e Colummna 2

WIS FCimdo
FO2CS e Columna 3

WIA FCimde
FCL2 A" e Columna 4

WIS FCFn
FOUY e Columna 1
WIs  FCFn
FOFY e Columna 2
WEA  FKCFn
“FOCIFLING® v Columna 3
WES  FCFm
“FOCAFLING® v Columna 4
ADe116.08X80
“Carro L2 N1**

Carro Adwl atn” e Coere Adelante
AOB116.08X8 1
“CarroL2 N1°*
Carto Alrin” e Camro At

Segmento 6:

Figura 155 FC20 parte 3

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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ot
Monments
Carron Lines 3

Neve 1*

“Moviminio Carror”
(2] EnNO

w1000
A Marchalfurs  Marche
Sinterme’ — Gotema

wO824.0802
“Berndo Neved
Comedercs Lines
I Neve 1°°

Longtud Lnes’ _ | saginud Lines

A0E24.0808
“Barrido Noved
Comedercs Lines
3 Narwe 1"'mi

Cons” . iy Camve
w0824 08010
“Berndo Nvwd

Adquioan Adguisicié
deton” L
= Alarma

WIS FCimide
FAIO = Columnae 1

WA FCimdio
FOI S Columna 2

6D Feimido
FOICT — Columna 3

W0 FCimdo
FOI A e Columnn 4

Wes  FCFn

TFCCTFLIN® e Columns 1
WeT  FCFn
SCC2F LN e Columra 2
WD KCFa
FCOI LN e Colurne 3
WY fCFm
FOCAFLIN" we Columne 4

ADB139.08X6.0
“CarroLINI""
Carro Adelants’ e Comre Adelante
AO8139.08X8.1
‘Corro LI N1""

Carro A" e Come Asrie

Segmento 7:
soee
“Orden fifo
Activa Nave 1*
was:
“Orden fife Active®
(2] L
1000

A Marchatee  Sigtema en 'mmo-m - o

Sivterma” o arbhind
" e Active Neve 1°*

w0833 DEWE Orden Active  Orden Active
FEO N1 Lia 1 gl
Elemento OUT* Orden FIFO

A0880.08x4 1

*Orden fifo
Active Neve 1°*

Orden Active Orden Actres
Linea 2 —qbinms 2

ADSBO.OEXA2

*Orden Fifo

Active Neve 1°°

Orden Active  Orden Active
Linwa § bl ¥

A0880.08X4.3
“Orden Fifo
Active Neve 1°°
OrdenActiv  Orden Active
Linea 4§ —yLinma 47

A08BO.DEXA 4
“Orden Fifo
Active Newe 1°°
Orden Active Orden Actres
Linwa § —ylinma 5°

2DEBO.08X4 S
“Orden Fifo
Active Neve 1°°
Orden Acti Orden Actrvs
Linw 6 7 &

Figura 156 FC20 parte 4
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INDICES
Movimientos carros FB31:
Segmento 1:
MUL
Auto Diet)
- —
#Longtud Lines"* - *"Flag Tmmpo flog Tiempo *#Vieg Twmpo
¥ iy Carre” ~ oUTD)- Berndo 1 Barnido 1* w1 our Bamido J*
"2
Segmento 2:
#"Condhcrones
o MovE
— ——& —
#"Flag Tiempo " Tampo Totsd
Barrdo 2 I 4X OUTY — Berrudd”
#"Condiciones
o MovE
—V—88 — tn—
»~ " Tampo Totel
4X OUTY — Barruda”
Segmento 3:
M(}_’:"-AQA
To¥
#°Carro Adulants” rmo Tierm Fhive 1
— p——ax Q ™ Q { b
Fhive #"Flag Tiempo 1]
Barddo X' — py
Segmento 4:
m!._h--_l_
Tor
#°Carro Atria" rtme Tier Fhive S
p—cax Q w Q { b—
Fhise & #"Flag Tiemnpo 11}
Barido X' . py
Segmento 5:
Figura 157 FB31 parte 1
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INDICES
v MUL
Auto RO Auto Diet)
N — &N EN ) —
¥ leg Terrpo "Flag Adguivon ¥ Flag Adgumitn #Flag Adgusitn
Barrido 1" gy OUT — Dwten * Duten 1 gy our — Duten 2
VEC Timer_1_ N2 o
atance £1 ~
Segmento 6:
At (DM
IEC_Timmar_O_ OUr — " Temr 2*
Irntance £T — gy
Tt " (1'%
Segmento 7:
#"°Carro Adulants” MOVE
e f———n — %
P1EC_Timar O_ 45 OUTY - #¥lag Scade 1"
Imntance £T ™
#"Carro Atrin* MOVE
] }_a. — NG e—
AFlgd® N OUTY 4V leg Scade 17
Segmento 8:
*“Ercaledo
Posoon Carron_
Imtarce”
wes
“Escalado Posicion Carros”
™ ENO
#Flag Scnda 1" Somer
# Tacaledo
Ercalado Posicion Carron_
Poson Carron, Imntarce” “Velor
atance’ MAX __ uuy Vedor Escalado — E¥Hed0"
Eacaledo
Poscon Carron_
Imtarce” MIN N
**Flag Tiempo
Barrido * Tiempo
Segmento 9:
Figura 158 FB31 parte 2
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INDICES
Excdedo
Posicion Carros_
atance’ \'f"'
¥ 'Carro Adelanie® Rimistd ALY MOVE
B S —
% Ribe #"Flog Tiemgo LAOUTT — #Flag Scade 1.2
Barrids ' — 1
Segmento 10:
sus
#"Carro Atria® Auto ©RO
— ™ — o
#*Flag Tisrpo our P Veg Scada 1 "
bando 2 — gy
SEC Temer_1_
atance £1 ~n
MovE
EN o N —
A FlagScade 12" N roum Flag 4*
Segmento 11:
TRUNC
Resl 10 DIt
N »
. #Flag Posicon
i our i
Imvlance” “Vor
Escalado” ~

Figura 159 FB 31 parte 3
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INDICES

Orden FIFO activa FB32:

| Segmento 1:

#Satema e . . . ¢ Orden Actra
Marche® ¥"Orden FFO #"Orden FFC" Lines 1*
L |>=| | <= q
' || Jien |  —
: ‘
Segmento 2:
'.’a""m"‘," ¥ Orden FFO" #"Orden FFC” "“"::_";"'
. l >= [ I <« l d ’ .
v | L | L | A
Segmento 3:
e ¥ Orden FFO" #Orden FIFC" b s —pa
f |>~1 | <] »
v int In :
™ | Lo |
Segmento 4:
Satema e #*Orden Active
Marche® #"Crden FFO* #"Orden FFC" Lines 4*
1>+| |<=| )
: nt im :
e ] | Loy |
Segmento 5:
#Stema e . : . #"Ordan Active
Marche® #"Crden FFO #"Orden FFC" Lines §*
L >+ | <] {)
v Jime ] Jem | .
Segmento 6:
¥ Satema en - = . #'Orden Actve
Marcha® L Oli!-n 'l’() . Ovikn lelG' Lines 6"
> <
' nt ot i
L] Juy
24

Figura 160 FB32
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INDICES
v 4
1.5.4.-NAVE 2 OBTENCION DE HUEVOS.
» &) Nave 1 Cria
¥ [£:] Nave 2 Huevos
» [Ez] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» %] 1 Gestion FIFO
» %] 2 Comederos
» i) 3 Bebederos
» %] 4 Sensores
» %] 5 Huevos
» %z 6 Gallinaza
» [%:] 7 Activacion Salidas
» &) 8 Luces
» %] 9 Scada
» [E:] Sensores Varios Nave 1y2
Figura 161 Nave 2 Huevos
- - y -
0 Barrido Niveles y Calculo nivel AVG.
» [Ez] Nave 1 Cria
w [&:] Nave 2 Huevos
v [%z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
48 Barrido Nivel y AVG 2 [FC19]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 1 Nave 2 [DB123]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 2 Nave 2 [DB25]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 3 Nave 2 [DB26]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 4 Nave 2 [DB28]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 5 Nave 2 [DB29]
@ Barrido Nivel Comederos Linea 6 Nave 2 [DB30]
@ Célculo Apertura EV Carros Pienso L1 N2 [DB161]
@ Célculo Apertura EV Carros Pienso L2 N2 [DB163]
@ Célculo Apertura EV Carros Pienso L3 N2 [DB165]
@ Célculo Apertura EV Carros Pienso L4 N2 [DB167]
@ Calculo Apertura EV Carros Piensc L5 N2 [DB169]
@ Célculo Apertura EV Carros Pienso L6 N2 [DB171]
@ Medicion AVG Comederos Linea 1 Nave 2 [DB136]
@ Medicion AVG Comederos Linea 2 Nave 2 [DB137]
@ Medicion AVG Comederos Linea 3 Nave 2 [DB27]
@ Medicion AVG Comederos Linea 4 Nave 2 [DB68]
@ Medicion AVG Comederos Linea 5 Nave 2 [DB69]
@ Medicion AVG Comederos Linea 6 Nave 2 [DB70]
@ Valvila Carro N2 L1 [DB162]
@ Valvila Carro N2 L2 [DB164]
@ Valvila Carro N2 L3 [DB166]
@ Valvila Carro N2 L4 [DB168]
@ Valvila Carro N2 L5 [DB170]
@ Valvila Carro N2 L6 [DB172]
» [%z] 1 Gestion FIFO
» [£z] 2 Comederos
» [£z] 3 Bebederos
» (%] 4 Sensores
» (%] 5 Huevos
» [&:] 6 Gallinaza
» 2] 7 Activacién Salidas
» (%] 8 Luces
Figura 162 Barrido y calculo nivel AVG nave 2
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Barrido nivel y AVG FC19:

| Segmento 1:

08123
“Barrudo Nevel
Comedercs Lirms
1 Nave 2
e
“Barrdo Nivel Comeders”
2] ENO ———t
wM100.0
A MarchaPac  Marche ::"':::’"““
Py P i vl
eme — Sisteme Comederos Lines
1 Neve 2" “Carro
4081230802 Carvo Adelange —iAOviertie”
“Barmdo Nvel
(omederca Lines
I Neve 2 208123 DEX1AY
. “Barrato Nevel
Longitud L
- o Longitud Lines Comederos Lirms
1 Neve 7" “Carro
4081230806 Carro Ay — A8
“Barrido Nved
(omederca Lines
1 Nave 2 "mh 208124 08X162
. “Barrdo Novel
Caerd
mh Carro Comederos Lirma
AOS123 08010 1 Neve 2" “Carro
“Barndo Nved Caro Arriba — AT B¢
Comederca Lnes
et 14 20812108X163
Adquron iz
deton” L‘w “Barrido Nived
Comederos Lirma
12200948 1 Neve 2" “Carro
o8 Dex - Abaejo*
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FI 2L e Columna 2
WA FC o
TR S e Columnae 3
WSS FChido
FCF 24" e Columna 4
W92 FCFm
TFONZ LACT" e Columna 1
W13 FCFn
FONZ ALY v Columna 2
WA FCFn
FONZ ALY we Columne 3
WIS FCFn
TFONZ LACA" e Columne 4
208126 DEWE AOE126.08WE
RO N FONT"
Elemento OUT* Heamento OUT*
> | <] e
ot Jim |
AOB125.08X152
“Berndo Nvel
(orederca Lines
T Neve 2
run-a:unuu‘_' do Barrid
Segmento 2:
. e 7
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20829
“Barrido Novel
Comedercs Lirma
I Nwvn X
e
“Barrido Nivel Comeders”
™ ENO et
w1000
A MarchalPare  Marche \ot:_“ ;b:x‘uo
Sivtorna’ e e N
e —— Comederon Lirma
2 Neve 7 “Carvo
AOB2S.0802 Carro Adelante —i delerte”
“Barmido Nivel
(omaderca Unes
INeve 2" ?{:‘:’:U
Longitud Lines" rrado New
Longitud Lines Comederos Linea
2 Nave 2 Carro
20824.0806 Carro Amis — A8
“Bamdo Nvwd
Comederca Unes
2 Nave X' “min ?‘;‘:’:u
Carre rrado New
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A0S DEOIO 2 Nave 7 Carro
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0002 FOR #i := 1 TO #Longitud DO

0003 IF $Buffer([#i] = THEN

0004 $Buffer(#i) := #"Elemento IN";
0005 EXIT;

0006 END_IF;

0007 END_FOR;

0008 END_IF;
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Segmento 2:

0001 IF #Extraccién THEN

0002 $"Elemento OUT" := #Buffer([l];

0003 FOR #i := 1 TO #Longitud DO

0004 §Buffer[#i]) := #Buffer([#i + 1);
0005 §Buffer(#i + 1) := 0;

0006 END_FOR;

0007 END IF;

0008

0009

0010

Segmento 3:

0001 IF #Reset THEN

0002 FOR #i := 1 TO #Longitud DO

0003 $§Buffer($#i]) := 0;

0004 END_FOR;

0005 $§"Elemento OUT" := 0;

0006 END_IF;

0007

0008

0009
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Comederos nave 2 FC4:

‘ Segmento 1:

%DB42
“Comedero C1L1
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB42.DBX0.0 %DB42.DBX16.0
*Comedero C1L1 *Comedero C1L1
N2""ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2"-'Peticién
; Comida”
%M100.0 O —yEomch
*SR MarchalParo %DB42.DBD18
Sistema” — Sistema en Run *Comedero C1L1
SP Kilos — N2°."SP Kilos®
%DB136.DBD12
"Medicién AVG

Comederos Linea
1 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 1° __ Comedero AVG

%D842.08D6
*Comedero CIL1
N2°.°SP Nivel
Avise” — sp Nivel Aviso

%DB42.DBD10
*Comedero C1L1

N2"’Capacidsd  Capacided
Kilos Comedero” __ \ilas Comedero

%DB123.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 2°°

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b / e AVG
%116.2
“FCF2F1" = FC Columna

Segmento 2:

%D843
“Comedero C2L1
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB43.0BX0.0 %DB43.DBX16.0
“Comedero C2L1 *Comedero C2L1
N2" "ON-OFF" — ON-OFF Petién  N2"Peticién
Comida — Comida®
%M100.0 e
SR Marcha/Paro %DB43.DBD18
Sistema” — isterna en Run *Comedero C2L1
P Kilos — N2°."SP Kilos®
%DB8136.08D16
"Medicion AVG

Comederos Linea
1 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 2 __ Comedero AVG

%DB43.DBD6
*Comedero C2L1
N2°.°SP Nivel
Aviso” SP Nivel Aviso
%DB43.DBD10
“Comedero C2L1
N2"*Capacidad  Capacided
Kilos Comedero™ __ \Gias Comedero

%DB123.0BX18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 2°7
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b/ }——— AVG
%1163

"FCF2F2" — FC Columna

Segmento 3:

Figura 235 FC4 parte 1
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INDICES
%DB44
“Comedero C3L1
N2*
%FB4
“Comederc”
EN ENO
%DB44.DBX0.0 %DB44.0BX16.0
*Comedero C3L1 “Comedero C3L1
N2""ON-OFF" = ON-OFF Peticién NZ'.fPe?obn
M100.0 Comida/— Comida
“SR Marcha/Paro %“DB44.DBD18
Sistems” — Sigtema en Run *Comedero C3L1
SP Kilos — N2°."SP Kilos®
%DB136.D0BD20
"Medicién AVG
Comederos Linea

1Nave 2"Nivel ey
AVG Columns 3° _ Comedero AVG

%DB844.0BD6
“Comedero C3L1
N2°.°SP Nivel
AVisO”— 5p Nivel Aviso
%DB44.DBD10
*Comedero C3L1
N2"*Capacided  Capacided
Kilos Comedero”™ _ yGias Comedero

%DB123.D0BX18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
A%
%64
“FCF2F3" — FC Columna
Segmento 4:
%DB45
“Comedero CAL1
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB45.0BX0.0 %DB45.DBX16.0
“Comedero C4L1 *Comedero C4L1
N2""ON-OFF" = ON-OFF Peticien  N2"Peticién
Comida — Comida®
%M100.0 s omee
SR Marcha/Paro %DB45.0BD18
Sistema” e gistema en Run “Comedero C4L1
SP Kilog — N2°."SP Kilos®

%DB136.D0BD24
“Medicién AVG

Comederos Linea
1 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 47 Comedero AVG

%DB45.DBD6
“Comedero C4L1
N2°."SP Nivel
AVISO" — 5p Nivel Aviso

%DB45.0BD10
“Comedero C4L1
N2*."*Capacidad Capacidad
Kilos Comedero™ __ \Glas Comedero

%DB123.0B8X18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b/} AVG
%165
"FCF2F4" = FC Columna

Segmento 5:

Figura 236 FC4 parte 2
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=5

%DB46
*Comedero C1L2
N2
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB46.DBX0.0 %DB46.DBX16.0
“Comedero C1L2 “Comedero C112
N2""ON-OFF" = ON-OFF Peticién  N2""Peticién
Comida®
%M100.0 e
SR Marcha/Paro %DB46.DBD18
Sistema’” — Sistema en Run *Comedero C112
SP Kilos — N2°."SP Kilos"
%DB137.08D12
“Medicién AVG

Comederos Linea
2 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 1° _ Comedero AVG

%DB46.D0BD6
“Comedero C1L2
N2°.°SP Nivel
AVisS” — cp Nivel Aviso

%DB46.DBD10
“Comedero C1L2
N2°"Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ yilos Comedero

%DB25.08X18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea

Marcha Barrido®
Barrido Nivel

%166
"FCF2FS™ = FC Columna

Segmento 6:
%DB47
“Comedero C212
N2
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB47.DBX0.0 %DB47.DBX16.0
Come:!e'o (21.2‘ “Comedero (202
N2" "ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2"Peticién
Comida®
%M100.0 o
*SR Marcha/Paro %DB47.DBD18
Sistema” — gigtema en Run *Comedero C212
SP Kilog — N2°."SP Kilos®
%D8137.08D16
“Medicién AVG

Comederos Linea
2 Nave 2" "Nivel Nivel

AVG Columna 2° __ Comedero AVG

%DB47.DBD6
“Comedero C21.2
N2°SP Nivel
AVisO" — 5p Nivel Aviso

%DB47.0BD10
“Comedero C21.2
N2"Capacided  Capacided
Kilos Comedero™ _ yGiae Comedero

%DB25.08X18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
—/ A%
%67
*FCF2F6" == FC Columna
Segmento 7:
Figura 237 FC4 parte 3
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%0848
*Comedero (312
N2
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB48.DBX0.0 %DB48.DBX16.0
*Comedero (312 *Comedero (312
N2"ON-OFF" — ON-OFF Peticén  N2""Peticién
Comida®
%M100.0 Contda,—4"or
*SR Marcha/Paro %DB48.DBD18
Sistema’ — gistema en Run *Comedero (312
SP Kilos N2°.°SP Kilos®
%DB137.08020
“Medicién AVG
Comederos Linea

2 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 3 __ Comedero AVG

%DB48.DBD6
*Comedero (312
N2°."SP Nivel
AVise” — 5p Nivel Aviso

%DB48.DBD10
*Comedero (312
N2"’Capacidad  Capacidad
Kilos Comedero”™ __ \Gias Comedero

%DB25.08X18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2Nave 2°"
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
—V/ A%
%117.0
FCO2F1" — FC Columna
Segmento 8:
%DB49
“Comedero C4L2
N2*
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB49.08X0.0 %DB49.DBX16.0
“Comedero C4L2 *Comedero C4L2
N2" “ON-OFF" = ON-OFF Peticién  N2"."Peticién
Comida®
%M100.0 L
"SR Marcha/Paro %DB49.DBD18
Sistems” — sistema en Run *Comedero CAL2
SP Kilos — N2°.°SP Kilos®
%DB137.DBD24
"Medicién AVG

Comederos Linea
2 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 4° _ Comedero AVG

%DB849.DBD6
“Comedero C4L2
N2"*SP Nivel
AViso” . 5p Nivel Aviso

%DB49.DBD10
“Comedero C4L2
N2'’Capacided  Capacidad
Kilos Comedero” __ \Glag Comedero

%DB25.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea

2 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel

S 74 e— ]

®17.1
FO2FY = FC Columna

Segmento 9:

Figura 238 FC4 parte 4
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%D850
“Comedero C1L3
N2*

%DB50.08X0.0 %DB50.DBX16.0
Come'd_ew C|L3_ “Comedero C1L3
N2""ON-OFF" = ON-OFF Peticién N2"*Peticién

Comida®
%M100.0 R Comc

‘SR Mnd_\d?sro_ %DB50.0BD18
Sistema” —— gistema en Run *Comedero C1L3
SP Kilos — N2°."5P Kilos*
%DB27.0BD12
“Medicién AVG
Comederos Linea
3 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 1° _ comedero AVG

%DBS0.DBD6
*Comedero C1L3
N2°"SP Nivel
AVISO" — 5p Nivel Aviso

%DB50.DBD10
“Comedero C1L3
N2* *Capacidad Capacidsd
Kilos Comedero™ __ yGiae Comedero

%DB26.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
/A%
%1172
“FO2F3" — FC Columna

Segmento 10:

%D851
“Comedero C213
N2*

%FB4
“Comedero™

) %DB51.D08X0.0 %DB51.08X16.0
Come.dem (=28 3. *Comedero C2L3
N2"“ON-OFF" == ON-OFF Peticién N2""*Peticién

Comida — Comida®
%M100.0 - '
"SR Marcha/Paro %DB51.DBD18
Sistema” — gistema en Run *Comedero (203
SP Kilos — N2°."SP Kilos®
%DB27.08D16
"Medicién AVG
Comederos Linea
3 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 2 _ Comedero AVG

%DB51.DBD6
“Comedero C2L3
N2°.°SP Nivel
Avise” — 5p Nivel Aviso
%DB51.DBD10
“Comedero C2L3
N2"Capacided  Capacidad
Kilos Comedero™ _ yia¢ Comedero

%DB26.0BX18.1

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
s 4 m— o]
%1173
FCOI2F4" — FC Columna

Segmento 11:

Figura 239 FC4 parte 5
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INDICES
%D852
“Comedero (313
N2*
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB52.08X0.0 %DB52.DBX16.0
“Comedero C3L3 *Comedero (313
N2 "ON-OFF" = ON-OFF Peticién N2 "Peticién
%M100.0 R — Comids’
“SR Marcha/Paro %DB52.DBD18
Sistema” — gistema en Run *Comedero (313
SP Kilos — N2"."SP Kilos®
%DB827.DBD20
“"Medicion AVG
Comederos Linea

3 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columns 3°__ Comedero AVG

%DB52.0BD6
*Comedero (313
N2"SP Nivel
AVISO" — 5p Nivel Aviso

%DB52.08D10
“Comedero (313
N2°*Capacidad Capacidsd
Kilos Comedero™ __ yGiae Comedero

%DB26.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Lines

3 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel

——{/}——— A%

%174
"FO2F5" = FC Columna

Segmento 12:

%0853
“Comedero C4L3
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB53.08X0.0 %DB53.08X16.0
“Comedero C4L3 “Comedero C4L3
N2"."ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2"Peticién
Comida*
%M100.0 D
SR Mard?n.'hro_ %DB53.0BD18
Sistems” — Sjistema en Run *Comedero CAL3
SP Kilos —— N2°."SP Kilos®
%DB827.0BD24
"Medicion AVG

Comederos Linea
3 Nave 2" "Nivel Nivel

AVG Columna 4° _ Comedero AVG

%DB53.DBD6

*Comedero C4L3

N2".*SP Nivel
AViso” . 5p Nivel Aviso

%DB53.08D10
*Comedero C4L3
N2“Capacided  Capacided
Kilos Comedero”™ __ Gias Comedero

%DB26.08X18.1

*Barrido Nivel
Comederos Linea

3 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel

i/ }——— A%

*n75
"FO2F6" = FC Columna

Segmento 13:

Figura 240 FC4 parte 6
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%0BS4
“Comedero C1L4
N2
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB54.08X0.0 %DBS4.DBX16.0
*Comedero C1L4 “Comedero C1L4
N2""ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2"'Peticién
Comida®
%M100.0 )
*SR MMd’_».’PAlo %DB54.0BD18
Sistema” — Sistema en Run *Comedero C1L4
SP Kilos N2°.°SP Kilos®
%DB68.08D12
“Medicién AVG

Comederos Linea
4 Nave 2" "Nivel Nivel

AVG Columna 1°__ Comedero AVG

%DB54.DBD6
“Comedero C1L4
N2"SP Nivel
AViSO"  5p Nivel Aviso

%DB54.0BD10
*Comedero C1L4
N2°*Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ \Glas Comedero

%DB28.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea

4 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
_|/|,__ AVG
%176

“FON2 L1CY" = FC Columna

Segmento 14:

%DBS5
“Comedero C2L4
N2
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB55.08X0.0 %DB55.0BX16.0
“Comedero C2L4 “Comedero C2L4
N2"“ON-OFF" = ON-OFF Peticidn N2".*Peticién
Comida®
%M100.0 Cotde —“omes
“SR Marcha/Paro %DB55.D0BD18
Sistema” — gistema en Run *Comedero C2L4
SP Kilas — N2"."SP Kilos"
%DB68.DBD16
"Medicion AVG

Comederos Linea
4 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 2 _ Comedero AVG

%D855.08D6
*Comedero C2L4
N2".*SP Nivel
AViso” - sp Nivel Aviso

%DB55.08D10
“Comedero C2L4
N2*.*Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ \Gia¢ Comedero

%DB28.08X18.1

*Barrido Nivel
Comederos Linea

4 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
—V/—A%
*n7.7

FON2 L1CY" = FC Columna

Segmento 15:

Figura 241 FC4 parte 6
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INDICES
%DB56
“Comedero C3L4
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB56.08X0.0 %DB56.08X16.0
“Comedero (314 *Comedero C3L4
N2" “ON-OFF" — ON-OFF Petiién  N2"Peticién
«A1100.0 Comida — Comida
"SR Marcha/Paro. %DB56.DBD18
Sistema” — gigtema en Run *Comedero C3L4
SP Kilos N2°.°SP Kilos®
%DB68.08D20
“Medicién AVG

Comederos Linea
4 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columns 3 __ Comedero AVG

%DB56.0BD6

“Comedero (314

N2°.°SP Nivel
AVISe” 5P Nivel Aviso

%DB56.D8D10
*Comedero (3L4
N2 *Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ yGlag Comedero

%DB28.08X18.1
‘Barrido Nivel
Comederos Linea
4 Nave 2°°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b/} AVG
%118.0
“FON2 L1G3° — FC Columna
Segmento 16:
%DB57
“Comedero C4L4
N2®
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DB57.D8X0.0 %DB57.DBX16.0
“Comedero C4L4 *Comedero C4L4
N2" "ON-OFF" = ON-OFF Peticidn  N2"."Peticién
Comida®
%M100.0 L
"SR MarchalParo %DB57.0BD18
Sistema” — sistema en Run *Comedero CAL4
SP Kilos —— N2°.°SP Kilos®
%DB68.DBD24
"Medicién AVG

Comederos Linea
4 Nave 2" "Nivel Nivel
AVG Columna 4° _ Comedero AVG

%D857.DBD6
*Comedero C4L4
N2"*SP Nivel
AViso” . 5p Nivel Aviso

%DB57.0BD10
“Comedero CAL4
N2**Capacidad Capacidad
Kilos Comedero” __ \Gl0¢ Comedero

%DB28.0BX18.1

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
——{/}——— A
%181
“FON2 L1CA" = FC Columna

Segmento 17:

Figura 242 FC4 parte 7
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%0858
“Comedero CI1LS
N2*
%FB4
“Comedero”
EN ENO
%DBS8.08X0.0 %DB58.D8X16.0
“Comedero CILS “Comedero CILS
N2" "ON-OFF" — ON-OFF Peticén  N2"-Peticién
sadie Comida — Comida’
SR Mud?dP.vo_ %DBS58.DBD18
Sistema” — Sistema en Run *Comedero CILS
SP Kilos N2°.°SP Kilos®
%DB69.0BD12
"Medicién AVG

Comederos Linea
5 Nave 2" "Nivel Nivel

AVG Columna 1° _ Comedero AVG

%DB58.DBD6
“Comedero CILS
N2"°SP Nivel
AVISO" — 5p Nivel Aviso

%DBS8.DBD10
“Comedero CILS
N2°*Capacidad Capacidsd
Kilos Comedero™ __ yGiae Comedero

%DB29.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea

5 Nave 2°.°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
b/ }——— AVG
%182

“FON2 L2C1" = FC Columna

Segmento 18:

%DB59
“Comedero C2LS
N2*
%FB4
“Comedero™
EN ENO
%DB59.0BX0.0 %DB59.08X16.0
“Comedero C2LS *Comedero C2L5
N2""ON-OFF" = ON-OFF Peticién N2".*Peticién
Comida®
%M100.0 Coide— Comet
“SR Marcha/Paro %DB59.08D18
Sistema” — Sistema en Run *Comedero C2LS
P Kilos — N2"."SP Kilos®
%DB69.0BD16
"Medicion AVG

Comederos Linea
S Nave 2"."Nivel Nivel
AVG Columna 2° __ comedero AVG

%DB59.DBD6
*Comedero C2LS
N2°SP Nivel
AVISO" — 5p Nivel Aviso

%DB59.DBD10
*Comedero C2LS
N2°*Capacidad Capacidad
Kilos Comedero™ _ iae Comedero

%DB29.08X18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
5 Nave 2°.°

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
]/ fe—— AVG
%1183
FON2 L2C2" — FC Columna

Segmento 19:
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%DB60.DBX0.0 %DB60.DBX16.0
“Comedero C3L5 *Comedero C3L5
N2" "ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2""Peticién
%M100.0 ER— Comide®
"SR Marcha/Paro %DB60.DBD18

Sistems” — Sistema en Run *Comedero C3LS
SP Kilos — N2°.°SP Kilos®
%DB69.08D20
"Medicién AVG
St
AVG Columna 3° C’::‘wa AVG

%DB60.DBD6

“Comedero C3L5

N2".°SP Nivel
AVis” — 5p Nivel Aviso

%DB60.DBD10
*Comedero (315
N2"*Capacidad Capacidsd
Kilos Comedero™ _ \Glae Comedero

%DB29.08X18.1

“Barrido Nivel
Comederos Linea

S Nave 2°.°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
_V‘_ AVG
%184

“FON2 L2C3" — FC Columna

Segmento 20:

%DB61
“Comedero CALS
N2®

%DB61.DBX0.0 %DB61.DBX16.0
“Comedero C4ALS “Comedero CALS
N2"_"ON-OFF" — ON-OFF Peticion  N2"-"Peticidn
ik Comida — Comida
*SR Marcha/Paro %DB61.DBD18

Sistema’ — Ssterna en Run *Comedero CALS
SP Kilos — N2°."SP Kilos
%DB69.DBD24
"Medicién AVG
e
AVG Columna 4% Cm'ohv(i

%DB61.DBD6
“Comedero CALS
N2".*SP Nivel
AViso” - 5p Nivel Aviso

%DB61.DBD10
“Comedero CALS
N2°*Capacidad Capacidad
Kilos Comedero™ __ yiae Comedero

%DB29.08X18.1
*Barrido Nivel
Comederos Linea
5 Nave 2°°

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
—V A%

%185
FON2 L2C4" — FC Columna

Segmento 21:

Figura 244 FC4 parte 9

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 314 -
424.21.53



Escuela Universitaria

Centro adscrito
Universidad Zaragoza

Politécnica - La Almunia

Automatizacion de una granja avicola
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%DB62
“Comedero C1L6
N2*

%DB62.DBX0.0 %DB62.DBX16.0
“Comedero C1L6 *Comedero C1L6
N2 "ON-OFF" == ON-OFF Peticién N2".*Peticién

Comida —i Comida®
%M100.0 o

SR Marcha/Paro %DB62.DBD18
Sistema” — gistema en Run *Comedero CI1L6
SP Kilos — N2°SP Kilos®
%DB70.08D12
"Medicién AVG
s I
AVG Columna 1" Comedero AVG

%D862.0BD6

“Comedero C1L6

N2°.°SP Nivel
AViSe” 5P Nivel Aviso

%DB62.DBD10
“Comedero C1L6
N2"’Capacided  Capacided
Kilos Comedero™ __ Gias Comedero

%DB30.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea

Marcha Barrido®
Barrido Nivel
——y/}—— A%
%86
“FON2 L3C1" — FC Columna

Segmento 22:

%DB63
“Comedero C2L6
N2*

%FB4
“Comedero™

%DB63.D0BX0.0 %DB63.DBX16.0
“Comedero C2L6 *Comedero C2L6
N2" "ON-OFF" == ON-OFF Peticién  N2"."Peticién

Comida®
%M100.0 ComRT— "o

SR Marchal/Paro %DB63.DBD18
Sistema” — gisterna en Run *Comedero C2L6
SP Kilos — N2°.SP Kilos®
%DB70.08D16
"Medicién AVG
et I
AVG Columna 2° __ comedero AVG

%DB63.DBD6
“Comedero C2L6
N2°.°SP Nivel
Aviso” - cp Nivel Aviso

%DB63.DBD10
“Comedero C2L6
N2**Capacidad Capacidad
Kilos Comedero™ __ ias Comedero

%DB30.0BX18.1

Barrido Nivel
—{/}———— AV

%187
“FON2 L3C2" — FC Columna

Segmento 23:

Figura 245 FC4 parte 10
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INDICES

%DB64.DBX0.0 %DB64.DBX16.0
“Comedero C3L6 “Comedero (3L6
N2 "ON-OFF" = ON-OFF Peticién N2".*Peticién

Comida®
%M100.0 COREE, — "o

"SR Mmcffdpuo. %DB64.0BD18
Sistema” —— gigstema en Run *Comedero C3L6
SP Kilos — N2°."SP Kilos®
%DB70.08020
"Medicion AVG
Comederos Linea
6 Nave 2°."Nivel Nivel
AVG Columna 3" _ Comedero AVG

%DB64.DBD6
*Comedero C3L6
N2"°SP Nivel
AVISO" - 5p Nivel Aviso

%DB64.DBD10
“Comedero C3L6
N2"*Capacidad  Capacided
Kilos Comedero” __ Gias Comedero

%DB30.DBX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
6 Nave 27"

Marcha Barrida®
Barrido Nivel
—/——a%
%1190
*FON2 L3C3" — FC Columna

Segmento 24:

%DB65
“Comedero CAL6
N2*

%DB65.D8X0.0 %DB65.0BX16.0
“Comedero CAL6 “Comedero CAL6
N2" "ON-OFF" — ON-OFF Peticién  N2""Peticién

Comida — Comida’
%M100.0 R

“SR Marchal/Paro %DB65.DBD18
Sistema” — gistemna en Run *Comedero CAL6
P Kilos — N2°."5P Kilos®
%DB70.0BD24
"Medicién AVG
apiedee I
AVG Columne 4" _ comedero AVG

%DB65.08D6

“Comedero C4L6

N2°.°SP Nivel
AViSS”— p Nivel Aviso

%DB65.DBD10
*Comedero CAL6
N2°*Capacidad Capacidsd
Kilos Comedero” _ ias Comedero

%DB30.0BX18.1
“Barrido Nivel
Comederos Linea
6 Nave 2°.°
Marcha Barrido®
Barrido Nivel
/A%
®119.1

“FON2 L3CA" = FC Columna

Figura 246 FC4 parte 11

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 316 -
424.21.53



T Escuela Universitaria

AN Politécnica - La Almunia

‘ii Centro adscrito Automatizacién de una granja avicola
== UniversidadZaragoza
INDICES
3 Bebederos.
» %] Nave 1 Cria
v [E:] Nave 2 Huevos
» [£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» %] 1 Gestion FIFO
» ] 2 Comederos
v [%:] 3 Bebederos
4 Bebederos Nave 2 [FC9]
@ Bebedero C1 Nave 2 [DB107]
@ Bebedero C2 Nave 2 [DB108]
@ Bebedero C3 Nave 2 [DB109]
@ Bebedero C4 Nave 2 [DB110]
» &) 4 Sensores
» %] 5 Huevos
» &) 6 Gallinaza
» [E:] 7 Activacién Salidas
» &) 8 Luces
» &) 9 Scada
» &) Sensores Varios Nave 1y2
Figura 247 Bebederos nave 2
Bebederos nave 2 FC9:
Segmento 1:
%DB107
“Bebedero C1
Nave 2°
%FB6
“Bebedero™
EN ENO
%“M100.0 *Q15.2
*SR MarchalParo Peticién Agua =4 "EVN2 C1°
Sistema” —— gisterna en Run
%243 Nivel Bebedero
*NBBN2C1" — bajo
%1237 Nivel Bebedero
“NAN2L1" — alto
%DB8107.08X0.3
“Bebedero C1
Nave 2° "ON-OFF" = ON-OFF
Segmento 2:
Figura 248 FC9 parte 1
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INDICES
SD8we
“Sebederc C2
Neve 2
“es
“Bebederd”
N ExO
1000 Q153
“SA MarchalParo Puticién Agua — TV C2°

Sevtera’ — Gatema e hun
244 Nvel Bebeders
TNEENICY — bajo

240 Nvel Bebeders
"NEANICY st

aDe108DEX0S
“Bebedero (2
Nove ZONOFF e on.OFF

Segmento 3:
080
“Sebederc (3
Neve I
wes
“Bebeders”
1] N0
w1000 Q154
"SR MarchaiPare Puticién Agua — TV C3°
e’ Gtema e hun
245 Nvel Bebeders
NS — baje
W2AT Nvel bebeders
WEANICS = gltgy
AOs109.08X03
“Bebedero C3
Kaw}"QNOM‘_w
Segmento 4:
D810
“Sebederc C4
Neve I
wes
“Sebeders”
(2] ENO
M0 *Q1ss
A MarchaiParc Puticién Agus — BN C4°
Sntere’ — Gsterna e hun
W24S pvel Bebeders
‘\llﬂ.‘(l‘_*
W22 Nvel Bebedere
“NEANICA" — alto
|De110.08X0S
‘Bebwdero (4
Nave 2 "ONOFF — ony. OFF
Figura 249 FC9 parte 2
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4 Sensores.

» %] Nave 1 Cria
v [%:] Nave 2 Huevos
» [£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» &) 1 Gestién FIFO
» i) 2 Comederos
» % 3 Bebederos
v [§:] 4 Sensores
3 Sensores Nave 2 [FC5]
@ Sensor Comedero L1 N2 [DB67]
@ Sensor Comedero L2 N2 [DB71]
@ Sensor Comedero L3 N2 [DB75]
@ Sensor Comedero L4 N2 [DB79]
@ Sensor Comedero L5 N2 [DB83]
@ Sensor Comedero L6 N2 [DB87]
» E:] 5 Huevos
» %] 6 Gallinaza
» [%z] 7 Activacién Salidas
» %] 8 Luces
» %] 9 Scada
» '-':-:1 Sensores Varios Nave 1y2

Figura 250 sensores nave 2

Sensores nave 2 FC5:

Segmento 1:

INDICES

%DB67
“Sensor
Comedero L1 N2*

%FB1
“Escalado Sensores Entrada®™

EN
Sensor
%DB67.0BD10
%D867.0BD2 *Sensor
“Sensor Comedero L1 N2°.
Comedero L1 N2* Valor Escalado — valor Escalado”

MAX — MAX

%D867.D0BD6
“Sensor
Comedero L1 N2°
MIN

Segmento 2:

Figura 251 FC5 parte 1
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INDICES
“Losn
“Sermer
Comedero LINY
“re
“Eacadado Semsores Entrads”
(2] EnO
Sermce
A0871.08010
%0871.0802 “Sermor
“Sernor Comedero LI NS
Comedero L2 N2 Valor Excalad — Velor Eucalado”
MAX MAX
SDa71.080¢
“Sernot
Comedero L2 N
MN N
Segmento 3:
“oers
“Sermer
Comedero L3 N2*
e
“tacalado Sensores Entrads”
™ 0
Sarmce
A08rs.08010
ADAYS.0802 “Sernor
“Sernor Comedero LI N".
Comeders L3 N2* Valor Escalado — Velor Excalado®
MAX . paax
ADars.Deds
“Sernor
Comedero LS N2*
N N
Segmento 4:
Lo
“Seror
Comedero LANY
e
“Eacaedo Sensores Entrads”
™ ENO
Samor
A|0ere.08010
20E79.0802 “Sernot
3 Comedero LANS"
Comedero L4 N2* Valor Escalado — ¥elor Erxcdlado”
MAX MAX
ADars.D8ds
“Sernor
Comedero L4 N*
NN N
Segmento 5:
Figura 252 FC5 parte 2
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INDICES
aoses
“Sermver
Comedero LS N
e
N ENO
Sermcr
ADss3 08010
ADass.08D2 "
“Sermor Comedero LSNX"
Comedero LS N2*. Veler Escalade — Velor Excalado”
MAX MAX
ADtas Dede
“Sermor
Comedero LS N2*
NN N
Segmento 6:
wex?
“Sermer
Comedero L& N
e
(] ENO
Semor
088’ 080
aDes?.0802 “Sernor
*Sernor Comedero LENY
Comedero L6 N2* Velor Escalado — Velor Evcalado”
MAX MAX
D887 0806
“Sernor
Comedero L& N2*.
MmN N
Figura 253 FC5 parte 3
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5 Huevos.

> [
w =]
'tz
>

»
>
>
»
-

»
>
.
>

> &

Nave 1 Cria
Nave 2 Huevos

[£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[£z] 1 Gestién FIFO

[£z] 2 Comederos

'tz] 3 Bebederos

'tz] 4 Sensores

[£z] 5 Huevos
48 Peticion Huevos Nave 2 [FC1]
48 Norias [FB9]
@ Cintas/Noria L1 [DB39]
@ CintasiNoria L2 [DB36]
@ Cintas/Noria L3 [DB37]
@ Cintas/Noria L4 [DB38]
@ CintasiNoria L5 [DB41]
@ Cintas/Noria L6 [DB66]

'tz] 6 Gallinaza

[£z] 7 Activacion Salidas

[£z] 8 Luces

'tz] 9 Scada

Sensores Varios Nave 1y?2

Figura 254 Huevos
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INDICES
- L 4 .
| |
Peticion de huevos FC1
Segmento 1:
%DB39
“Gintas/Noria L1*
%FB9
“Norias”
EN ENQ =t
%M100.0 %DB839.08X2.0
*SR Mar:ha.’.Paro “Cintas/Noria L1°.
Sistema Activacién “Activacion
_| : Sistema en Run Qlasificadora g Jasificadora”
Activacién
%D839.D8X0.1 MotorCinta  %Q14.4
“GintasNoria L1°.  Peticién SubefBaja —q"CS8 N2LI"
*Peticién HUEVOS” —m Huevos
Activacién ~ %Q17.4
%DB835.08X24.0 Motor Norias — "NHN2 L1
"Alarmas Nave 2_  Alarma Activacién
D8".SR49 — Clasificadora Motor Cinta ~ %Q13.6
HUSVOS g "CHLIN2 1"
%DB35.DBX20.6
*Alarmas Nave 2_
DB".SR23
d L o ihadBai.
LN
%DB35.0BX27.7
“Alarmas Nave 2_
DB".SR80
—
%DB35.DBX21.4
*Alarmas Nave 2_
Alarma Gnta
— | Noria
%DB35.0BX25.5
“Alarmas Nave 2_
DB".SR62
—
%DB35.DBX20.0
*Alarmas Nave 2_
DB"SR17
— } Huevos
*Q172 Interlock
%DB35.0BX26.3 MCN2Z" — Clasificadora
“Alarmas Nave 2_ %146 Interlock Sube
DB".SR68 “FBCSE N2 L1" = Baja
— — %1154
FBN N2 L1" = Interlock Noria
%DB2.0BX8.2
“Bloque Datos
HMI"ACK HMF — ack
Segmento 2:
Figura 255 FC1 parte 1
. ’ ’
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INDICES

%DB35.08X20.7
“Alarmas Nave 2_
4

D836
“Gintas/Noria L2*
%89
“Norias®
N ENQ ————————
s =M1000 ‘%DB36.08X2.0
SR MarchaiParo_ “CintasiNoria L2".
Sistems” — gistema en Run Adivecidn  “Activacién
Qasificadora — (sificadors”

%DB36.08X0.1
“GintasNoria L7, Peticién
“Peticién Huevos” — Huevos

‘%D835.08X24.0
“MarmasNave2_  Alarma
08°5849 — Clasificadora

DB" SR2+ v
— — SubeiBaja
%DBIS DEX28.0
“Alarmas Nave 2
0" SR81
%DBIS.0BX215
“Alarmas Nave 2_
DB SR30 S
—a — Noria
%DB3S.DEX25.6
“Alarmas Nave 2_
0B"5R63
%DB35.DEX20.1
“Alarmas Nave 2_
Alarma Gints
— — Huevos
%Q172  Interlock
%DB3S.DBX264 MO — e
“Alarmas Nave 2_ %147 jeriock Sube
DB"SRE9 “FBCSENZ 12" — Bajs
— — 155

FBN N2 12" — Interlock Noria
%DB2.08Xx82

ioque Datos
HMIACK HMF — pck

Activacién

MotorCints  %Q14.5
SubefBaje 'S8 N2L2"
Activacién  %Q175

Motor Norias —4'NHN2 L2°

Activacién
Motor Cinta ~ %Q13.7
Huevos — CHLIN2 L2

Segmento 3:

%DB37
“Cintas/Noria 13"

%FB9

“Norias™

%M100.0
“SR MarchalParo
Sistema” — Sigtema en Run
%0837.D8X0.1
“GntssiNoria L3".  Peticién
*Peticién Huevos™ — Huevos

%D835.08X24.0
“Alarmas Nave 2_

ENQ —————t

%D837.08X2.0
“Cintas/Noria L3".
Activacdién  “Activecién
Qasificadors — Osificadora”
Activacién

Motor Cints ~ %Q14.6
SubefBsja —q"CS8 N2LI"

Activacién  %Q17.6
Motor Norias —4"™NHN2 13"

%DB35.DBX21.0
“Alarmas Nave 2_
DE"SR25

] }——

%DR3S.DEX28.1
“Alarmas Nave 2_
DB".SR82

%DB3S.DBX21.6
“Alarmas Nave 2_
DB".SR31

_1'—

%DB35.08X25.7
“Alarmas Nave 2_
DB"SR64

—

%DB35.08X202

“Alarmas Nave 2

DB"SR19

——

DE"SR49 — Clasificadora

Alarma Ginta
SubeiBsja

Noria

Alarma Ginta
Huevos

Activacién
Motor Cinta ~ %Q14.0

%DB3S.DBX26.5
“Alarmas Nave 2_
DB"SR70

—

Huevos —g"CHLIN2 L3"

%Q172  Interlock
“MCN2" — Clasificadora
150 interlock Sube

“FBCSE N2 L3" — Baja
%i15.6

TERN N | 3 o bk bt

Figura 256 FC1 parte 2
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Segmento 4:
%DB38
“Gintas/Noria L4*
%FB9
“Norias™
EN 1 ———
%M100.0 %D838.08X2.0
"SR MarchalParo. “Cintas/Noria L4".
Sistema” — gistama en Run Activacidn “Activacién
Qlasificador Casificadora”
%DE38.DBX0.1 -
-G R . Activacién
ntas/MNoria L4". Peticién
“Peticitn HUeVOS™ e Huevos Motor Cinta e Lo
SubefBaja —q"CS8 N2L4"
%DB835.08X24.0 Activacién *Q17.7
“Alarmas Nave 2_ Alarma Motor Norias —4"NHN2 L4"
DE".SR49 = Clasificadora Activacién
%DB3S.DBX21.1 "“".’umc w0 _:('?,::',:2 e
“Alarmas Nave 2_
DB‘.S?}6 Al Gint
|} CubefBai
%DB35.0BX282
“Alarmas Nave 2_
DB".SR83
11
17
%DB35.0BX21.7
“Alarmas Nave 2_
DB;.S?J) Al Gnta
s Noria
%DB35.DBX26.0
“Alarmas Nave 2_
DB".SR65
el —
%DB35.08X20.3
“Alarmas Nave 2_
DB'.S:)O Al Ginta
—q | Huevos
%Q172  Interlock
%DB3S.DBX26.6 |
“Alarmas Nave 2_ %151 Interlock Sube
DB".SR71 “FBCSB N2 L4" — Baja
_' '_ %115.7
TFAN N? | 4° e ttabaake Mt
Figura 257 FC1 parte 3
. e 7
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%DB41
*Gintag/Noria LS*
%FB9
“Norias®
EN ENQ ————
%M100.0 %DB841.08X2.0
"SR Marr.huquo. “Cintas/Noria L5".
Sistema” — Sigtema en Run Activacién  "Activacion
Qlasificador: Casificadora”
%D841.DBX0.1 Activacié = '
“CGintas/Noria L5". Peticiébn Gi
"Peticién HUEVOS™ e Huevos u% —o"(‘S);szLS'
%DB35.08X24.0 Activacén ~ %Q18.0
*Alarmas Nave 2_ Motor Norias —4 NHN2 LS
DE°.5R49 — Clasificadora Activacién
%DB35.0BX212 ud‘l’i‘m —c’:?l:::Z Ls*
“Alarmas Nave 2_
03'.-5‘:2 g Alarms Ginta
1t SubeiBaj
%DB35.0BX28.3
“Alarmas Nave 2_
DB".SR84
%DB35.08X22.0
“Alarmas Nave 2_
P SAE) Alarma Gnts
_' : Noria
%DB35.D0BX26.1
“Alarmas Nave 2_
DB".SR66
_| '_
%DB35.0BX204
*Alarmas Nave 2_
Ll Alarma Ginta
] | Huevos
%Q172  Interlock
%DB35.DBX27.5 | e
“Alarmas Nave 2_ %152 |nterlock Sube
DB".SR78 “FBCSB N2 LS" — Baja
— — *116.0
FBN N2 LS" == Interlock Noria
%DB2.08X8.2
“Bloque Datos
HMI™"ACK HMI — p ey
Segmento 6:
Figura 258 FC1 parte 4
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INDICES
%DB66
“Gintas/Noria L6"
%FBY
“Norias”™
EN ENQ —————t
%M100.0 %DB66.DBX2.0
"SR Ma-:halPa«o‘ “Cintas/Noria L6".
Sistems” e gistama en Run Activacién “Activacion R
%DB66.DBX0.1 Clasificadors — (1 fcadors
“Cintas/Noria L6". Peticién “m %Q15.1
*Peticién HUEVOs” w Huevos SubefBaja —I'CSBN-I L6
%D835.08X24.0 Adivacén  %Q18.1
“Alarmas Nave 2_ Alarma Motor Norias —4"NHN2 L6"
D&".SR49 — Clasificadora Activacién
%DB35.08X21.3 ummc:: —.?u::nlz L6*
“Alarmas Nave 2_
0F°Sh28 Alarma Gnta
{ | Sube/Baj
%DB35.08X28.4
“Alarmas Nave 2_
DB".SRSS
—
%DB35.08X22.1
“Alarmas Nave 2_
08" Sh34 Alarma Ginta
_| : Noria
%DB35.DBX26.2
“Alarmas Nave 2_
DB"SR67
[ —
%DB35.0BX20.5
“Alarmas Nave 2_
08°SR22 Alarma Gnta
—— : Huevos
%Q172  Interlock
%DB35.0BX27.6 MCNZ" —
“Alarmas Nave 2_ W53 Interlock Sube
DB"SR79 “FBCSB N2 L6" — Baja
— %161
“FBN N2 L6" == |nterlock Noria
%DB2.DBX8.2
“Bloque Datos
HMI""ACK HMP o pcy
Segmento 7: Marcha Clasificadora N2
Figura 259 FC1 parte 5
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INDICES

%DB39.08X2.0
“Cintas/Noria L1°.
“Activacién
Clasificadora”

%Q17.2
"MONZ"
{ )

— |

%DB36.08X2.0
*Cintas/Noria L2°.
“Activacién
Clasificadora”

%DB37.08X2.0
“Cintas/Noria L3°.
“Activacién
Clasificadora”™

L —

%DB38.08X2.0
“Cintas/Noria L4".
“Activacién
Clasificadora”

—

%DB41.08X2.0
“Cintas/Noria L5".
“Activacién
Clasificadora”™

%DB66.DBX2.0
“Cintas/Noria L6".
“Activacién
Clasificadora”™

—

\r
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Norias FB9:

Segmento 1:

INDICES

FSaleme e ¥'Condconen
fan® #ALX e o
—V}—a Q—A
L " R
Segmento 2:
FSateme e c‘ﬁcna(‘enn
{ %
Segmento 3:
# Condrones Lt CMNacrra VActvaoon
o Muevor” Clasicadors” Ouificadors”
b ik Vi { p—
Segmento 4:
VAcivecon
#irderiock Fhetcén ¥ Alwrma Cota Molor Crta Sube!
Clnificadors” Huwor® Subbel By Bage”
k i} 4 { b—
Segmento 5:
MEC_ Timwr O_
O Activacién Imiarce
interdock Sube  Molor Cnta Sube! 9" Alerma Cinte TOoN ¥ Actvenon
B’ Bage” Noew® Tirrm Motor Noriar®
k i b —m a—{
. ” o ’
Segmento 6:
OIEC_Tienar_1_
S ¥ Actvecon
O Activacdn ¥ Alwrrra Cota TON Motor Gnta
#Interdock Noria® Motor Nories® Huevor' Tire Huevor®
A e—
LA " “ ’
Figura 261 FB9
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INDICES
6 Gallinaza.
» ] Nave 1 Cria
v [£z] Nave 2 Huevos
» [E:] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
» ] 1 Gestién FIFO
» &) 2 Comederos
» ] 3 Bebederos
» &) 4 Sensores
» & 5 Huevos
v [%:] 6 Gallinaza
& Gallinaza Nave 2 [FC13]
@ Cintas Nave 2 Gallinaza [DB40]
» [£z] 7 Activacién Salidas
» &) 8 Luces
» &) 9 Scada
» [%z] Sensores Varios Nave 1y2
Figura 262 Gallinaza nave 2
Gallinaza nave 2 FC13:
Segmento 1: Gallinaza
%DB40
“Gintas Nave 2
Gallinaza®
%FB25
“Cintas Gallinaza™
EN ENO
%M100.0 Ginta Gallinaza *Q13.2
"SR MarchalParo  Sistema en €1 —"CGN2CY"
Sisteme” — Marcha Gnta Gallineza Q133
%DB35.08X24.2 g caN2Cr
“Alarmas Nave 2 Alarma Cinta Ginta Gallinaza  %Q13.4
DB".SR51 e Galinaza C1 C3 =—4"CGN2C3"
%DB35.08X24.3 Ginta Gallinaza *Q135
“Alarmas Nave 2 Alarma Cinta C4 —1"CGN2CH"
DB".SR52 e Galinaza C2 %Q13.1
%DB35.D8X24.4 Ginta Exterior —4'CEN2"
“Alarmas Nave 2. Alarma Cinta
DB".SR53 e Galinaza C3
%DB35.08X24 5
“Alarmas Nave 2 Alarma Cinta
DE".SR54 e Galinaza C4
%D840.0BD2
“Cintas Nave 2
Gallinaza™"
TuemgoCm'.n_ Tiempo Ginta
xtenor m
%DB35.08X24.1
“Alarmas Nave 2. Alarma Cinta
DEB"SRS0 — Exterior
Figura 263 FC13
Autor: Odei Omar Gonzdlez Hernandez - 330 -
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7 Activacion salidas.

» %] Nave 1 Cria
v [g:] Nave 2 Huevos

INDICES

» [%z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[£z] 1 Gestién FIFO
[£z] 2 Comederos

[£z] 3 Bebederos

»
»
»
» i) 4 Sensores
» (%] 5 Huevos
» i) 6 Gallinaza
v [E:] 7 Activacién Salidas

& Salidas Digitales_1 [FC22
» %] 8 Luces
» i) 9 5cada

» E_, Sensores Varios Nave 1y2

Figura 264 Salidas nave 2

Salidas digitales FC22:

Segmento 1: Carro Adelante Nave 2 Linea 1

%DB1.DBX6.0
“Carro L1 N2°°
Carro Adelante”

%Q26.0
“CADN2 1"
{ )

— |

%D8123.DBX16.0
“Barrido Nivel
Comederos Linea
1 Nave 2°"Carro
Adelante”

_—{l_

L

Segmento 2: Carro Adelante Nave 2 Linea 2

%DB3.DBX6.0
*Carro L2N2""
Carro Adelante”

%Q26.1
“CADN2 L2*
{ )

I :

%DB25.08X16.0
“Barrido Nivel
Comederos Linea
2 Nave 2" "Carro
Adelante”

_||_

7

Figura 265 FC22 parte 1

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Segmento 3: Carro Adelante Nave 2 Linea 3

INDICES

40816 DEX4.0
“Carro LINY"
Carro Adelants”

] §

*w2e2
CADNILY

D828 DEX16.0
“Barndo Novel
Comederos Lirme
I Nove 2" "Carro
Adelanie”

—

f

Segmento 4: Carro Adelante Nave 2 Linea 4

0881 DEXS 0
“Carvo LANY""
Carro Adulants”

= |

Q63
DN L

o828 DEX160
“Barndo Nivel
Comederos Lines
4 Neave 2" “Carro
Adelanie®

b

f

Segmento 5: Carro Adelante Nave 2 Linea 5

0832 DEXSO
“Carso LS N
Carro Adelants”

= |

*Q264
“CADNZ LS

o9 DEX160
“Barndo Noved
Comederos Lirme
S Neve 2 *Caro
Adelante®

— —

Segmento 6: Carro Adelante Nave 2 Linea 6

Figura 266 FC22 parte 2

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

“Carso L6 N"*
Carro Adulants”

— |

“Q2es
“CADNZ L8*

0830 08X16.0
“Barndo Nivel
Camederos Linme
6 Neve 2" “Camo
Adelanie”

— |

.T.

Segmento 7: Carro Atras Nave 2 Linea 1

AO81.D8XS.1
Carso LI NF*
Carro Atrin"

l :

“Qes
AN LY

SD812308X16.1
“Berndo Neved
Comederos Lirme
1 Neve 2" “Carro
Atria*

—

Segmento 8: Carro Atrds Nave 2 Linea 2

O8I DEXS.1
Carro LINT"
Carro Alrin®

“W2er
N

— |

LO82S DEX16.Y
“Barndo Nivel
Comedero Lirme
2 Neve 2" *Carro
Atria*

— |

{

Segmento 9: Carro Atrds Nave 2 Linea 3

08 16.08X4.1
“Carro LINT "
Carro Atrin®

= |

“Q2re
AN LY

“D&2s DEX16.1
“Barndo Nivel
Comederos Linms
3 Nove 2* "Carro
Atria*

— |

{ b

Figura 267 FC22 parte 3

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

Segmento 10: Carro Atrds Nave 2 Linea 4

AORE1 DS
Carso LANT" *“Q27.1
Carro Atria" CANZ L4

— | { b—

wOE28 DEX16.Y
“Barrido Nivel
Comederos Linme
4 Nove 2" “Carro
Atrin*

Segmento 11: Carro Atrds Nave 2 Linea 5

D882 DEXS.1
“Carso LS N"* “Qar2
Carro Alrin” “CANZ LS

i} { ) .

AO&29 DEX16.1
“Barrido Novel
Comederos Linme
S Neve 2" “Caro
Atria®

— ]

Segmento 12: Carro Atras Nave 2 Linea 6

AOS4 DEXS. Y
“Carso LENT"" w213
Carro Atria" “CANZ LS

} { } "

0830 .08X16.1
“Barndo Nivel
Comederos Lirme
€ Nove 2" *Camro
Atria*

Wy —

Segmento 13: Carro Arriba Linea 1 Nave 2

Figura 268 FC22 parte 4

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 334 -
424.21.53



Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
Centro adscrito

Universidad Zaragoza

Automatizacion de una granja avicola

INDICES

081 .08X8.3
“Carso LI NI
Carro Acriba®

— |

“Qeo
CUNAY

AD8123D8X162
“Barndo Nivel
Comederos Lirme
1 Neve 2" “Carro
Arrbe®

— |

Segmento 14: Carro Arriba Linea 2 Nave 2

AOB3 D8 XSS
Carro LINT"
Carro Arriba®

i |

*Qae
AN

AD82S DEX162
“Barrido Nived
Comederon Linme
2 Nave 2" “Carro
Arribe”

— ——

{

Segmento 15: Carro Arriba Linea 3 Nave 2

w0816 D8X6 3
“Carro LINY""
Carro Arriba®

— |

Qa2
CUNAY

D826 DEXVE2
“Barnido Nivel
Comederos Linme
3 Nove 2" *Carro
Arribe®

p——— p——

Segmento 16: Carro Arriba Linea 4 Nave 2

40881 .D8X4 3
Carso LANT "
Carre Arriba®

= |

Qe
CUNAS

O DEX162
“Berndo Novel
Comederos Lirme
4 Neve 2" “Carro
Arrbe”

Y —

Figura 269 FC22 parte 5

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

Segmento 17: Carro Arriba Linea 5 Nave 2

A08a2 DEXA S
“Carso LS N"* “Qiea

Carro Acriba® OIS

— | { b—

D829 DEX162
“Barrido Nivel
Comederos Linme
S Neve 2 *Camo
Arribe®

Segmento 18: Carro Arriba Linea 6 Nave 2

AOE34 DEXS S
“Carso L6 N “Qaes
Carro Acriba® gty

i} { ) .

AOI0DEX 162
“Barrido Novel
Comederos Lines

Segmento 19: Carro Abajo Linea 1 Nave 2

40810882
“Carso LI NX"* *2es
Carro Abap" he T Ry

} { } "

208123 08X%6.3
“Barndo Nived
Comederos Lirme
1 Neve 2" “Carro
Abwo”

Wy —

Segmento 20: Carro Abajo Linea 2 Nave 2

Figura 270 FC22 parte 6

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 336 -
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INDICES

0810882
Carso LINX*
Carro Abap"*

— |

Qe
e Lh by

AO82S DEX162
“Barrido Noved
Comederos Lirme
2 Neve 2" “Carvo
Arrbe”

_—

Segmento 21: Carro Abajo Linea 3 Nave 2

AO816.08X8 2
“Carro LINY""
Carro Abap®

— |

Qa0
CRNAY
1

D826 DEX162
“Barndo Noved
Comederos Linmas
3 Nave 2" “Carro
Arrbe’

— ——

I

Segmento 22: Carro Abajo Linea 4 Nave 2

ADss1.08x8 2
Carro LANS"
Carro Abap”

— |

“Qa9.1
Nt

AOE8 DEX162
“Barnido Nivel
Comederos Linee
A Neve 2" “Carro
L

— ——

Segmento 23: Carro Abajo Linea 5 Nave 2

D82 DEXS 2
“Carro LS N*
Carro Abap”

= |

w2
“CHNAS*

D829 DEX162
“Barndo Nived
Comedero Lines
S Neve 2" “Camo
A’

—

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Segmento 24: Carro Abajo Linea 6 Nave 2

INDICES

AOLS4 DEXS 2
“Carro L6 NX"*
Carvo Abaje”

— |

*Q293
NS

AOI0DEX162
“Barndo Nivel
Comederos Lirme
& Neve 2° “Camo
Arrbe”

— —

Segmento 25: EV Carro Linea 1

A081.08x8.5
Carso LI NX*
Aber £V
Dwicarge”

Q60
“Evonz L

{ b=

Segmento 26: EV Carro Linea 2

*WQ16.1
BN L

083 08X8.S
Carro LINX"
Aber EV
Dwicarge”

1
r

{ b—

Segmento 27: EV Carro Linea 3

w“re2
VO LY

AOS16.08x8 S
“Carro LINZ"
Aber £V
Dwicarge”

L
L

{ b—

Segmento 28: EV Carro Linea 4

L0881 DEXE S
Carso LANY"
Aber £V
Dwicarga”

Qe
“EVON2 Le”

{

Figura 272 FC22 parte 8

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

Segmento 29: EV Carro Linea 5

w082 DEXAS
Carso LS NZ*
Abew £V “Qres
Ouscarge VN2 18"
} { P

Segmento 30: EV Carro Linea 6

AOE84. O8NS S
“Carvo L6 N
Aber BV *WQes
Dwscarge® EVON2 L6
f
I { b—

Segmento 31: Motor Sinfin Tolva Pienso Nave 2

A08128 D8X10.0
“Tolvs Pemo N2
File 1_D8"*
Marches Molor “Q1ra
Tomilo® WETP N

—— | { —

wres
A08129.08X10.0 VIPNY

“Tobes Prrmo N2 {}
Fila 2 08" v
Marchs Motor
Temilo®

_—

AD8130.D8X10.0
“Tobvs Prrno N2
File 3 08" "
Marcha Motor
Tomilo®

—

“0e1408X100
“Tobws Prrno N2
Fila 4_DE"*
Marchs Molor
Temilo®

L —

0815.08x10.0
“Tolvs Permo N2
Fila 5 D& "
Marches Motor
Tomilo®

Wy —

D812 DEX10.0
“Toles Prerno N2
Fila 6 D" "
Marchs Motor
Temnilo®

W —

Figura 273 FC22 parte 9

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 339 -
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8 Luces.

INDICES

» &) Nave 1 Cria

v

»

[£z] Nave 2 Huevos

» [£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG
[£z] 1 Gestién FIFO
[£z] 2 Comederos
l£z] 3 Bebederos

[£z] 5 Huevos
l£z] 6 Gallinaza

[£z] 7 Activacion Salidas

»

>

>

» E:] 4 Sensores
>

>

>

v [%:] 8 Luces
38 Control_Luces Nave 2 [FB26]

@ Control_Luces Nave 2_DB [DB115]

» i) 9 Scada
[z] Sensores Varios Nave 1y2

Figura 274 Luces nave 2

Control luces Nave 2 FB26:

Segmento 1:

#'MarchalParo
#"Marcha Timer® Luces®
[l {R)
N {R}

#"Pulse 3°

Segmento 2:

#"MarchalParo
#ON_OFF Luces®

—*} {s}

#"Pulse 1*

#Luz_Cara

_|p}_

#Pulse 5°

#luz_Media

STy —

#"Pulse 6°

#Lluz_Roja

_|p|_

#*Pulse 7*

Segmento 3:

Figura 275 FB26 parte 1

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES
#Temporizacion_
Luz #"Marcha Timer"
Pt {s}
#"Pulse 4
Segmento 4:
Autd (Dint)
(,‘n #°Flag Tiempo®
Segmento 5:
#Temp_1
TON
#"Marcha Timer Time #Flag_1
—mn Q { —
#°Flag Tiempo® PT ET T#
Segmento 6:
#IEC _Timer 0_
Instance
TOF
#Flag_1 Time #Pulse 9°
! N Q { F—
#"Pulse 8° #°Flag Tiempo® — PT ET
Segmento 7:
#"Pulse 9° #"Marcha Timer*
NE {r}
#Pulse 10°
Segmento 8:
Figura 276 FB26 parte 2
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 341 -
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INDICES
#"Marcha/Paro
Luces’ #"Marcha Timer” #Luz_Clara #Qara
— | /1 i} { }
#"Marcha Timer* #"Pulse 9° #luz_Media #Media
— | i} i} { F—
#Luz_Roja #Roja
i} { —
Segmento 9:
#"Marcha Timer*
——iN} {r}
#"Pulse 117
{r}
{R}
Figura 277 FB26 parte 3
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 342 -
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9 Scada.

» %] Nave 1 Cria

w I3

(=

v

{ v v v v v v v w

| Nave 2 Huevos

[£z] 0 Barrido Niveles y Calculo Nivel AVG

[£z] 1 Gestién FIFO

[£z] 2 Comederos

'tz] 3 Bebederos

[£z] 4 Sensores

[£z] 5 Huevos

[&z] 6 Gallinaza

[£z] 7 Activacion Salidas

&) 8 Luces

[£z] 9 Scada
3 Scada_1 [FC21]
28 Movimiento Carros_1 [FB34]
38 Orden Fifo Activa_1 [FB35]
@ Movimiento Carros Linea 1 Nave 2 [DB117]
@ Movimiento Carros Linea 2 Nave 2 [DB90]
@ Movimiento Carros Linea 3 Nave 2 [DB89]
@ Movimiento Carros Linea 4 Nave 2 [DB138]
@ Movimiento Carros Linea 5 Nave 2 [DB140]
@ Movimiento Carros Linea 6 Nave 2 [DB141]
@ Orden Fifo Activa Nave 2 [DB125]
@ Scada Carro L1 Nave 2 [DB85]
@ Scada Carro L2 Nave 2 [DB86]
@ Scada Carro L3 Nave 2 [DB88]
@ Scada Carro L4 Nave 2 [DB124]
@ Scada Carro L5 Nave 2 [DB131]
@ Scada Carro L6 Nave 2 [DB133]

» [%z] Sensores Varios Nave 1y2

Figura 278 Scada nave 2

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Scada FC21:

Segmento 1:

‘%D88s
*Scada Carro LY
Nave 2
wFB14
“Scads Carro”™
EN
%DB33DBWS %DB8S.DBX4.0
“FIFO N1™" FIFO Elemento “Scada Carro L1
Elemento OUT™ our Nave 2" “Posicién
w62 Posicién €1 — 1"
TFCF2F1”" = FC1 C1
‘%DB85.D8X4.1
w63 *Scada Carro L1
Y —FQ1 Q2 Nave 2"“Posicién
w64 Posicién 2 — 2
FONT =13
%DB&S5.D8X4.2
*165 *Scada Carro L1
“FCF2F4" = FCY CA Nave 2" “Posicién
«M130.0 Posicién €3 —
“Tag 3"
%DB8S5.DBX4.3
—VF——u "Scada CarroL1
c—n Nave 2"“Posicién
- Posicién ¢4 —
c—1L4
5
-6
Seamento 2:
obes
“Scade Camvo L2
Nawe 2
wae
“Scads Carre™
Y oo
\o.-nnnf-_ 2D88e DEX4 O
FEONI"T FIFO Elmento “Scade Carro L2
Elemnto OUT __ OUT Nave X' Poricén
wies Povicidn €1 —C1"
TOSY -1 0
20888 DEXA Y
e “Scata Carro L2
TONS —F1 2 Neve X" "Porioén
o Posicién €2 —
FO2 —FC1 8
AD8ss DEXA 2
i “Scade Carre L2
FONT —FC1 A Neove 2" Poricén
—u Posicidn €3 — ¥
'l.vﬁ.l )ﬂrn 3
. “Scade Carro L2
— Neve X Poricén
oty Posicidn C4 — <4
-
-1
—Ls
Segmento 3:
soem
“Scade Cavo L3
Neww I
e
®™ oo
mnmm A0BSL.OEXA 0
FEONI""  FIFO Elemento “Scade Carro L3
Elemento OUT — OuT Nave X' “Poricon
w2 Posicién Ct — '
HOHT — 1
fac AD8sL OEX4 1
1Y “Scade Carro L3
¥ —102 Neve X" “Poricén
A Povicién €2 — <
FOFS 108
A0esL O8X4 2
w1 75‘ “Scade Carro LS
FONE -1 4 Neve X' “Poricén
—-u Posicién €3 —“*
-2
ADesLOEXA S
M1300 “Scade Carro LS
Teg ¥ Neve X' “Poricén
Wt o Posicién C4 — 4
-4
-5
—L5
Segmento 4:

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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aDa124
“Scade Cavo L4
Newe 2*
wee
[ N0
RN 208124 DEXA0
TFONI"" RO Blemento “Scada Carro L4
Elermento OUT our Neve 7 “Posicén
w18 Posicién €1 — 1"
FOL LA —
iy A08124.08x4.1
w12 “Scade Carro L4
TOu L —fF1 02 Neve X “Posicon
w10 Posicién €2 —
FONZLICY —FC1 €8
A08124 D8x42
Ll 8 “Scade Carro L4
TOL L -1 4 Neve 2" “Posioén
-t Posicidn €3 — ¥
—2
o 208124 08x4.3
“Scada Carro L4
sM1300 Neve 2" “Poricén
Tog¥ Posicién C4 — 4
_V}_u
Vo —
—16
Segmento 5:
081N
“Scada Carro LS
Neve 2*
wee
“Scads Carre”
[ N0
DRI 208131.0804.0
FEONI RO Elemento “Scada Carro LS
Elements OUT" __ GUT Nave 2 “Poricén
e Povisién €1 — '
FOL L2
JeiE A08151.08x4.1
s “Scada Carro LS
TOU L -1 C2 Neve 2" "Posioén
e Posicién €2 —
FONZ LT —FC1 C8
A08131. D084 2
wies “Scada Carro LS
TON LA —FC1 4 Neve X" "Posicén
G-t Powicin €3 — "
-2
o A08131.08x43
“Scade Carro LS
- Neove 2" “Porioén
w13 Posicién C4 — 4
Teg ¥
_V‘_u
O —
Segmento 6:

Figura 280 FC21 parte 2

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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08133
“Scede Carro L6
Neve 2*
e
“Scads Carrd”
o™ oo
0833 .00w8 208133 0804 0
TFONI""  FFO Elemento “Scada Carro L6
Oente OO 0 Neve X" "Poricén
s Posicién €1 — 1"
FON LY
" el 208133 DEXAY
s “Scade Carro LS
FON LY —FC1 €2 Neve 2 “Poricon
LT Povicién €2 —
FONILAY —FC1 €3
AD8133.DEX4 2
W “Scada Carro L6
TN LA —FC1 Neve X "Poricén
ohve —[f Posicién €3 — ¥
- 208133 D8X4 3
- “Scada Carro L6
-4 Neve 2" “Posicon
- Povicide €4 — 4
sMisa0
Teg ¥
—V—u
Segmento 7:
08117
Moaments
Carren Lovwa 1
Neve 7'
wrese
Movimsiento Carrce_1*
o™ 0

1000
"SR MarchalPere Marche
Sevtera’ . Gotame

A08118.0802
“Barndo Neved
(oredercs Lnes
1 Newe 1°°

Longtud Lnes” L ongitud Lines

“08118.0806
“Barndo Nved
Comederce Lines
1 Nave 1"°'mh

Corrs” . iy Camvo
AO8118.08010
“Barndo Neved
Coredercs Lnes
1 Newe 1°°N*
Adguroon

detoy’ :::“ih
= Alarma
Wie2  FCimce

P20 e Columrs 1

WIL3  Flimice
2L e Columnrn 2

WA FCimido
T2 e Columnn 3

WIS FCimide
FCE 254" e Columna 4

W2 KCFn
TFOND LAY e Columna 1
W13 FCFn
FOND ALY e Columnn 2
WA FCFn
FONZ ALY e Columna 3
WIS FCFm
FOND LACA" e Coluamna 4
AO81.08X8.0
“Carro Lt N2**
Carro Al a'8” e Corro Adelante
AOB1.08X8.1
“Carro L) N2°*

Carro A" e Comve Atria

Segmento 8:

Figura 281 FC21 parte 3

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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INDICES

o8
Monmento
Carron Linea 2

Newe I

“Movimsiento Carron_1*
N ENO

w1000
“SA MarchalPere Marcha
Seviera’ — Goteme

AD87.0802
“Barndo Newed
Comederce Lines
2 Neve 1°*

Longtud Lres’ w Lines

D87 .Dabe
“Barndo Novel
Comederos Lines
2 Narwe 1""ms
CoS” . iy Camo
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1.6.-SCADA.

Procedemos a explicar nuestro sistema Scada para poder controlar y
monitorizar los diferentes procesos de automatizacion que se realizan en nuestra

granja.

El sistema SCADA constara de 10 pantallas para el control total de la granja,
de pendiendo de la pantalla instalada en la granja se podra utilizar de forma tactil o

con un raton.

Se dividird en 3 pantallas para la nave 1 (cria), 4 pantallas para la nave 2

(obtencidon de huevos) y 3 pantallas generales para ambas naves.

NAVE 2 — = —————————OPCIONES—

Ilustracion 1 Desplazamiento por pantallas

En la ilustracion 1 podemos observar las diferentes pantallas, que podremos

seleccionar para desplazarnos por nuestro SCADA.

La temperatura se controlara de forma separada para ambas naves, con un
control constante, aparecera en las diferentes pantallas de cada nave su respectivo

control de temperatura.

Para la correcta simulacién de nuestra granja utilizaremos el programa
PLCSIM advance y el TIA Porta. Creando una tabla de forzado para facilitar dicha

simulacion.

PLC
8l

S7-PLCSIM
Advanced V5.0

Ilustracion 2 PLCSIM Advance
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1.7.-PANTALLAS GENERALES.
Empezaremos describiendo las 3 pantallas generales de nuestro SCADA.

1.7.1.-GRAFICAS PROCESOS.

Esta pantalla nos permitira observar un registro de las operaciones de control
de temperatura que se produzcan en ambas naves, pudiendo observar las
regulaciones de temperatura, activacion del calor de cafidn, apertura de ventanas y

cierres, etc.

En las siguiente ilustracion numero 3 podemos observar como cuando en ambas
naves queremos adquirir una temperatura superior a la que poseen se activan los

cafiones de calor para lograrlo.

B GRAFICAS PROCESO

(Curva. ‘Conexin de variablo Valor Fecha/hora =
i -

Jrem. have 1 Temperatura Inteio . 0,000000 23/04/2023 16:16:07:868 v

Ilustracidén 3 Graficas procesos 1

Como se puede observar vemos con la grafica negra perteneciente al cafién de
aire de la nave 1 aumenta y a su vez la rosa que pertenece al cafién de la nave 2,

estos seguirian activos hasta alcanzar la temperatura deseada.

Para facilitar nuestra explicacion de las graficas una vez nuestros canones han
alcanzado el valor mas elevado, pedimos una temperatura inferior en nuestras naves

como podemos observar en la ilustracion 4.
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M criricaseroceso W

curva Conexion de variable Valor Techa/ -
nas Rave 1_ 6,832080 23/04/20 89

Ilustracion 4 Graficas procesos 2

Como podemos observar ambos cafiones de calor de desactivan bajando sus
graficas y para facilitar a las naves a conseguir la temperatura adecuada y puesto
que la temperatura exterior en este caso nos ayudaria a conseguirlo vemos como se
empiezan a abrir las ventanas de ambas naves, linea verde ventanas nave 1 y linea

morada ventanas nave 2.
Luego explicaremos el control de temperatura de ambas naves.

La pantalla de graficas no permite al operario a interactuar con las naves pero
si a ver el diferente control de temperatura que se ha ido llevando en la granja,

observando el funcionamiento de los diferentes elementos.

1.7.2.- DIAGNOSTICO PLC.

En esta pantalla podemos observar los diferentes elementos conectados de
nuestra granja, nuestro PLC1515-2PN, métodos utilizados de conexion, estado de los
elementos y demas componentes, pudiendo ver el nombre de fabricante como sus
numeros de referencias como ejemplo, con la idea no solo de facilitarle la tarea al
granjero, sino al ingeniero encargado de dicha instalacién, como podemos observar

en las siguientes ilustraciones.
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Estad... Skt Two

Instolocion
a S7-1500/ET 2004 station |

J[=][%

Ilustracion 5 Diagndstico PLC 1

- DIAGNOSTICO PLC

Estad... Stot Tipo

Referencia Direcdidn Wombre de ka ins... dentificador de ...
Estacion 57-1500/...
[ U sIS2 PN

(& ][e][=][m]

Ilustracion 6 Diagndstico PLC 2
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Ilustracion 8 Diagndstico de PLC 4

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 363 -
424.21.53



Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia ] ., ] i
Centro adscrito Automatizacién de una granja avicola

Universidad Zaragoza
INDICES

1.7.3.-ALARMAS.

En la siguiente pantalla observaremos los errores cuando se produzca alguno
en nuestras naves nos dara el nimero del error la hora la fecha el estado en que se

encuentra y el nombre de ducho error.

TEMPERATURA
SIEMENS = EXTERIOR
-
SIMATIC HMI ’ bl
23/04/2023
—
24 18:52:52 23/04/2023 1 Paro Emergencia Linea 2 Nave 1 0
T e :
" 22 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Noria Linea 3 0
B ivn pwen 1 et ]
L 3o o oyme 1 Cumdametr s e H
B RRETEAR L Gl oo coms oo d e ;
s R e o
17 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Gallinaza Columna 2 Nave 1 0
| do 1o By 1 Gt s coliss Gl e 1 o
Lk REDRNME L Cweme anaresien) ;
(=T 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Fila 2 Nave 1 0
12 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Exterior Nave 1 (]
B L o samaes vesaes e o v :
! 61 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Ventiladoes Calefaccion Nave 2 0
v 77 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Noria Linea 3 Nave 2 0
T RRBNmn 1 oo e toves 5
B R L e 0
7 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Fila 6 Nave 2 0
t 73 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Fila 5 Nave 2 0
B i D | o coarin > ;
t 71 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Fila 3 Nave 2 0
Bl B i o crarls e 5
O o — 0
! 66 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Gallinaza Columna 3 Linea 12 6 Nave 2 0
1 b e i e e e ;
G IR BOUAE L oot o Gl Coiea a5 3 o
1 62 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Cinta Clasificadora Nave 2 0
G s 1 codemen o s 5
BTk o M AT 5
91 18:52:52 23/04/2023 1 Guardamotor Huevos Nave 2 Linea 5 0
T 18:52:52 23/04/2023 1 Paro Emergencia Linea 3 Nave 6 )
% o s e Emepnca b st s 5
PR el R o o ;
9 RBRINED | ecmeiherioes :
e e e s v e S o
e 5
R D et H
P e A T :
B =

Ilustracion 9 Alarmas

En la ilustraciéon nueve podemos observar diferentes tipos de errores, aun asi
cuando nuestra granja esta en funcionamiento el estado de la pantalla de errores es

el gue podemos apreciar en la ilustracién 10.

TEMPERATURA

SIEMENS EXTERIOR

SIMATIC HMI 15,0°C
ARMAS _

23/04/2023

Ilustracion 10 Alarmas 1
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Como observamos en la parte superior de la ilustracion 10
observamos un recuadro blanco donde saltaran dichos errores cuando
se produzcan para poder observarlos desde cualquiera pantalla sin

necesidad de estar en la de alarmas.

Ahora con la ayuda de una tabla de forzados provocaremos un

error en una cinta de gallinaza, ilustraciéon 11.

= T g T TEMPERATURA
SIEMENS m et ST = EXTERIOR
15,0 oC
SIMATIC HMI
23/04/2023

Ilustracion 11 Error gallinaza

Esto es lo que nos aparecerda en cualquiera imagen para notificarnos el
error, una vez detectado el operario debera repararlo en el caso de que sea un motor

estropeado. Cambiarlo y acusar dicho error desde la pantalla de alarmas.

; o = T [1ox TEMPERATURA
SIEMENS a T5se ForzE— o oo s oz Coures T Tiave T EXTERIOR

SIMATIC HMI 1905

23/04/2023

Ilustracion 12 Error acusado

Una vez el error se ha acusado (estado 1I0), lo eliminamos y si en un periodo

de tiempo no vuelve a saltar dicho error se habra solucionado de forma correcta.
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1.8.-PANTALLAS NAVES.

1.8.1.-COMTROL DE TEMPERATURA.

A la hora de disefar el control de temperatura, se ha incorporado en todas las
otras pantallas de cada nave tanto de la nave de cria como de huevos para poder
observar dicha regulacion desde las demas pantallas ya que es uno de los procesos
mas importantes de nuestra granja, también teniendo en cuenta que cuando se abra
nuestra granja necesitaremos regular las temperaturas de las naves antes de la
incorporacion de los animales hemos instalado un botdn para empezar a regular dicha
temperatura sin necesidad de tener en marcha los demas procesos, pudiendo activar

la temperatura de forma manual antes de iniciar la marcha total de nuestra nave .

La regulacion de las naves 1 y 2 es independiente entre ambas.

COLUMNA 1

W

COLUMNA 2
[ ] [ ]

COLUMNA 3

([CAUTomAR)

SP TEMPERATURA

o PV TEMPERATURA
COLUMNA 4
[};ﬁ op caioncaton
- [ =]
‘OP VENTANAS
CINTA EXTERIOR

s an s = - e Tr—
i | A | G [ A e [ | N\ |

Ilustracion 13 Control de temperatura nave 1

GALLINAZA NAVE 2

MARCHA
COLUMNA 1
E ;n__i- | E— wz o wz
CLARA MEDIA
COLUMNA 2
@ﬁ Rosa TIMER
COLUMNA 3
SP TEMPERATURA
@H
PV TEMPERATURA
COLUMNA 4
OP CARON CALOR
OP VENTANAS
CINTA EXTERIOR
-0 e
= e
o = — o @
i el [ A S € COIVNE T ) PRy

Ilustracién 14 control de temperatura nave 2
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En las ilustraciones 13 y 14 podemos observar la regulaciéon de las dos
temperaturas con la nave parada, en la esquina derecha superior observamos la
temperatura exterior, con la fecha y la hora, en el recuadro de temperatura
observamos el valor al que deseamos que este la nave, el valor en el que se encuentra
y el porcentaje de cafion o apertura de ventanas dependiendo de lo que se requiera

en ese momento.

Una vez ponemos en marcha nuestra nave el control de temperatura se pondra
en modo automatico regulando la temperatura, como podemos apreciar en las

siguientes ilustraciones.

GALLINAZA NAVE 1

:] COLUMNA 1

COLUMNA 2

E COLUMNA 3
COLUMNA 4

3 J CINTA EXTERIOR

i | S A\:: ﬂ A “ £ \“ A\----
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Ilustracion 15 control temperatura nave 1

GALLINAZA NAVE 2

:: COLUMNA 1

COLUMNA 2

3 COLUMNA 3
m ] COLUMNA 4

CINTA EXTERIOR

wﬁﬁ

A 2 —— - - VENTILADOR @)
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Ilustracion 16 control temperatura nave 2
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1.8.2.-GALLINAZA.

Cuando pulsamos el botén de marcha se activaran los diferentes motores que
impulsaran las cintas de gallinaza de nuestras naves observando en la pantalla la
puesta en marcha de nuestras cintas, y periddicamente la puesta en marcha de la
cinta exterior que sacara la gallinaza de las naves lo podemos observar en las

siguientes ilustraciones.

GALLINAZA NAVE 1

COLUMNA 1

COLUMNA 2

N
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COLUMNA 3

SP TEMPERATURA

e —————
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nrR Q)
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Ilustracion 17 Gallinaza nave 1
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Ilustracion 18 gallinaza nave 2
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GALLINAZA NAVE 1
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Ilustracion 20 gallinaza nave 2 cinta exterior
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1.8.3.-BEBEDEROS.

En la pantalla de bebederos observaremos el nivel de las columnas tanto el alto
como el bajo, se ha disefiado de forma que se pueda accionar desde la pantalla las
electrovalvulas de drenaje desde un botdn, abriendo para la extraccién de agua de
los bebederos, cuando el nivel del agua se encuentre por debajo del low (bajo), se
activaran las electrovalvulas de agua que llenaran los bebederos, no se pararan la
electrovalvula hasta que el nivel llegue al high como podemos observar en las

siguientes ilustraciones.

SIMATIC HMI
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Ilustracion 22 bebederos nave 2
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SIEMENS
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Ilustracion 23 Bebederos nave 1

En la ilustracion 23 podemos observar la activacion de las electrovalvulas en

los niveles que han descendido del low.
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Ilustracion 24 bebederos nave 1

En la ilustracion 24 podemos observar que las electrovalvulas de agua han
parado cuando se ha activado el sensor de high y en el caso de la columna 4 no ha

ocurrido puesto que no han llegado a dicho nivel.
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1.8.4.-LUCES.

El control de luces sera diferente respecto a cada nave por sus diferentes

exigencias.

Las luces se podran activar por el operario desde cualquier pantalla, empezando

por la nave 1 (cria), observamos que se activaran y apagaran las luces por un boton.

TEMPERATURA
EXTERIOR
15,0 °C
23/04/2023

GALLINAZA NAVE 1 ]

COLUMNA 1

H

AALIIMAA 2

Ilustracion 25 luces nave 1

En la nave 2 (obtencidon de huevos) nos encontraremos tres
opciones que seleccionaremos mediante los botones de pantalla luz clara, media y

roja que accionaran las luces led de las jaulas.

TEMPERATURA

EXTERIOR
15,0 °C

23/04/2023

GALLINAZA NAVE 2 ;

COLUMNA 1

:H

COLUMNA 2

S —

Ilustracion 26 Luz clara nave 2
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Ilustracion 27 Luz media nave 2

TIMER
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GALLINAZA NAVE 2 i A\
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COLUMNA 1
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TIMER
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Ilustracion 28 Luz roja nave 2

Luego tras la necesidad de encender las luces led de las jaulas después de una
hora hemos instalado un timer, el operario pulsando la luz que se requiera segun el
momento en el que se encuentren las aves de nuestra granja y seguidamente el timer
hara que en un periodo de tiempo trascurrido se encienda la luz led durante la noche

y volviéndose a apagar después de cumplir su funcion.

GALLINAZA NAVE !

PARO

COLUMNA 1

E— E——— Luz Luz

CLARA MEDIA
COLUMNA 2 LUz
ROJA

Ilustracion 29 Timer nave 2
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Ilustracion 30 funcionamiento del timer
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1.8.5.-ALIMENTACION.

Para la alimentacion podemos observar una pantalla para la nave 1 y otra para
la nave 2, en las pantallas de ambas naves podemos observar la tolva de pienso con
la cantidad que poseen, respectivamente cada una de ellas en cada una de sus naves,
en las tolvas observamos una electrovalvula que no se activara hasta que el carro se
encuentre en la posicién inicial (fin de carrera inicio de la primera columna de cada

linea) que se debera encontrar en caso de llenado.

Debajo el operario podra seleccionar la linea de la nave que quiere observar en
caso de la nave 1 encontraremos 3 lineas y en el de la nave 2 nos encontraremos 6,
en cada linea encontraremos 4 columnas donde podremos observar la posicion del

carro.

En el lado izquierdo de nuestra pantalla podemos observar el FIFO, sera donde
se acumulen nuestras peticiones, si aparece en el fifo el nUmero 9 se referird a que
tendriamos peticién de llenado de la columna 1 en la linea 3, encontrandonos en la

nave 1 columnas desde la 1 ala 12 y en la nave 2 hasta la 24.

Cuando el carro se encuentre lleno y en su posicion correcta en el caso exterior
en la columna 1 de la linea 3, observariamos el desplazamiento del carro por la

columna y como su nivel cambiaria de 0 a 100.

En caso de no encontrarse en la posicion correcta saldra en pantalla su

desplazamiento hasta encontrarse en dicha posicion.

Si el operario se encuentra en la pantalla correcta de la peticidon nos aparecera

en la esquina superior derecha Orden FIFO activa.
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Ilustracion 31 alimentacion nave 1
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Ilustracion 32 alimentacion nave 2
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Ilustracion 33 alimentacion nave 2
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Ilustracion 34 alimentacion nave 2
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Ilustracion 35 alimentacion nave 2

En las ilustraciones anteriores podemos observar el proceso descrito con
anterioridad, decir que en los FIFOS puesto que no hay ninguna linea llena deberian
de encontrarse todas las columnas, lo que para facilitar la explicacién y simulacion
hemos bloqueado las peticiones de las demas lineas como podemos observar en el

siguiente bloque de programacién.

s o s wmeme -
a

Ilustracion 36 gestion peticion carros nave 1

Como se puede observar la Unica peticion habilitada es la referente

a la columna 9 ( columna 1 de la linea 3).
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1.8.6.-BARRIDO.

INDICES

El barrido no posee una pantalla, hemos programado que cada media hora los

carros hagan el recorrido de cada columna de cada linea, lo realizaran comenzando

en el Fin de carrera de la columna 1, llegara al fin de carrera final de la columna 1 y

bajara al fin de carrera final de columna dos volviendo al fin de carrera inicio columna

2, asi hasta terminar el recorrido de cada linea.

Cuando terminen de hacer el recorrido y vuelva el carro a la posicion inicial se

actualizaran los niveles de comederos de todas las columnas.
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Ilustracion 37 barrido linea 1 nave 1
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Ilustracion 38 barrido linea 1 nave 1
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En las ilustraciones anteriores podemos observar el cambio de nivel
comederos segun lo que ha medido el sensor (variado por nosotros en la tabla de
forzados), esto implicara que con las nuevas peticiones la electrovalvula del carro
se habra simplemente el porcentaje que requiera, a su vez no se emitira una
peticion de llenado nueva a nuestro FIFO si el nivel de comedero no es inferior al
30.

1.8.7.-RECOGIDA DE HUEVOS.

Esta pantalla solo la encontraremos en la nave 2 puesto que es la de obtencion

de huevos.

En ella apreciaremos las diferentes lineas de recogidas (de la 1 a la 6), que
podra activar el operario mediante la pulsacion de los diferentes botones que
podemos apreciar, activando las cintas transportadoras de huevos, la noria
respectiva de cada linea y la cinta de sube y baja, cuando alguna de las lineas este
activada se activara la clasificadora, lo podremos observar en las siguientes
ilustraciones.
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Ilustracion 39 recogida de huevos
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Ilustracion 41 recogida de huevos
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2. DATASHEET
MOTORES ASINCRONOS TRIFASICOS
Rotor en jaula de ardilla.
Ventilacion extenior IC 411, servicio continuo Sl. Motores de aluminio serie IE3-MS
Aislamiento clase 155 (F), grado de proteccion IP 55. Motores de fundicion serie IE3-EG
Velocidad sincrona 3000 rpm - 2 polos 400V, 50 Hz
5 Eficiencia clase IE3 Yivel
PO L N, n EN 60034-2-1 wy A Joae m
woo ™™ e omx s A e WA WA e G W
°lE3 - MS 71 3 - 075 1 250 2850 807 810 795 166 8 08 22 20 67
~ IE3 - MS 80 1 - 075 1 250 285 87 810 795 162 8 083 22 20 0000972 67 14
f; IE3 - MS 80 2 - 11 15 365 2860 87 830 833 235 8 08 22 20 0001275 67 133
g IE3 - MS 90 S - 15 2 498 2860 842 844 842 311 8 08 22 22 000218 72 158
< I3 - MS %0 LI - 22 3 731 2860 89 81 81 438 85 085 22 22 0002636 72 167
S IE3 - MS 90 12 - 3 4 1007 2830 80 86 89 58 6 08 22 22 76
2 IE3 - MS 100 L1 - 3 4 990 2880 87,1 873 89 58 85 08 22 22 0004842 76 259
E IE3 - MS 112 M - 4 55 1319 2880 881 883 872 765 85 08 22 22 0007505 77 344
< JE3 - MS 132 S1 - 55 75 1808 2890 892 894 881 101 85 08 22 22 0015212 80 48
Z IE3 - MS 132 S2 - 75 10 2448 2910 9,1 903 907 137 85 08 22 22 001899 80 613
S IE3 - MS 160 M1 - 11 15 3567 2930 912 914 895 194 85 090 22 22 005913 8 895
= CIE3 - MS 160 M2 - 15 20 4847 2940 919 922 902 263 85 090 22 22 0076751 8 902
IE3 - MS 160 L - 185 25 5978 2940 924 926 908 319 85 091 22 22 0092252 8 908
IE3 - EG 160 M1 - 11 15 3573 2940 912 9.1 896 196 77 089 22 23 00437 79 145
IE3 - E6G 160 M2 - 15 20 4872 2940 919 918 904 265 78 089 22 23 00554 79 160
IE3 - E6 160 L - 185 25 6009 2940 924 923 910 325 78 08 2 23 00638 79 175
IE3 - E6 180 M - 22 30 7122 2950 927 926 913 385 73 089 2 23 00922 8 215
& IE3 - E6 200 L1 - 30 40 9679 2960 933 932 920 521 74 089 2 23 01571 8 290
& IE3 - E6 200 L2 - 37 50 1194 2960 937 936 925 640 74 089 2 23 01691 8 310
~§ IE3 - E6 225 M - 45 60 1447 2970 940 939 929 776 74 089 2 23 03161 84 390
= I3 - E6 250 M - 55 75 1769 2970 943 942 933 946 69 08 22 23 03595 80 520
S I3 - E6 280 S - 75 100 2404 2980 947 946 937 128 69 089 2 23 06682 81 680
S I3 -E6 280 M - 90 125 2884 2980 950 949 940 154 7 08 2 22 07770 8 725
¥ IE3 - E6 315 S - 110 150 3525 2980 952 951 942 185 7 09 2 22 14572 84 940
g IE3 - E6 315 M - 132 180 4230 2980 954 953 944 222 71 0% 2 22 16059 84 1050
S I3 - EG 315 L1 - 160 220 5128 2980 956 955 950 265 71 091 2 22 20817 84 1130
IE3 - E6 315 12 - 200 270 6409 2980 958 957 950 331 71 091 2 22 23791 84 1195
IE3 - EG 355 M - 250 340 8012 2980 958 957 950 414 71 091 2 22 43834 85 consultar
IE3 - E6 355 L1 - 315 430 1009 2980 958 957 950 522 7 091 17 22 47205 85 consultar
IE3 - E6 355 L2 - 355 470 1138 2980 958 957 950 588 091 67758 85 consultar
* Los datos eléctricos no son vinculantes a las series, para mas exactitud consultar. Datos serie MSE y serie EGQ.
“* Modelos en Fundicion disponibles desde tamaio 80 hasta 132 (algunas de las potencias y formas mediante pedido especial).
o Carcasa reducida.
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 380 -
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Centro adscrito Automatizacién de una granja avicola
Universidad Zaragoza

INDICES
MOTORES ASINCRONOS TRIFASICOS
Rotor en jaula de ardilla.
Ventilacion exterior IC 411, servicio continuo Sl. Motores de aluminio serie IE3-MS
Aislamiento clase 155 (F), grado de proteccion IP 55. Motores de Fundicion serie IE3-EG
Velocidad sincrona 1500 rpm - 4 polos 400V, 50 Hz
Eficiencia clase IE3 o
TP B S R T WL
WO 100% 5% s0% A @BA
; IE3 - MS 80 2 - 075 1 513 1390 80,0 800 788 169 8 078 220 220 0002285 58 128
S IE3 - MS 90 S - 11 15 752 1390 841 844 80,1 24 8 079 22 22 0003842 61 162
§ IE3 - MS 90 L - 15 2 10,18 1400 900 900 814 319 8 080 220 220 0004685 61 19,2
E (IE3 - MS 100 L1 - 22 3 148 1410 900 90 82 460 8 080 220 220 0008754 64 25
S IE3 - MS 100 L2 - 3 4 2007 1420 877 878 89 612 85 081 22 22 0011063 64 295
E IE3 - MS 112 M - 4 55 2657 1430 900 90,0 884 802 85 08 220 220 0015292 65 378
g IE3 - MS 132 § - 55 75 3628 1440 900 900 893 1080 85 08 220 220 0034464 71 588
i IE3 - MS 132 M - 75 10 4914 1450 904 906 916 143 85 084 22 22 0043597 71 68,2
IE3 - MS 160 M - 11 15 7158 1460 900 900 918 2030 85 08 220 220 0,105373 75 96.8
IE3 - MS 160 L - 15 20 9760 1460 921 925 919 272 85 087 22 22 0137038 75 1114
IE3 - E6 160 M - 11 15 715 1470 914 913 903 204 77 08 22 23 0,0915 69 150
IE3 - E6 160 L - 15 20 974 1470 921 920 906 273 78 08 22 23 0,1082 69 180
IE3 - EG 180 M - 185 25 1198 1475 926 925 912 335 78 08 2 23 0,2021 72 225
3_ IE3 - E6G 180 L - 22 30 1424 1475 930 929 917 397 78 08 2 23 0,2296 72 240
S IE3 - E6 200 L - 30 40 1942 1475 936 935 924 538 73 08 2 23 03502 75 320
§ IE3 - E6 225 § - 37 50 2388 1480 939 938 927 661 74 08 2 23 0,5275 76 3%0
£ IE3 - E6 225 M - 45 60 2904 1480 942 941 931 802 74 08 2 23 0,6492 76 410
2 IE3 - E6 250 M - 55 75 3549 1480 946 945 940 976 74 08 22 23 1,0274 73 575
S IE3 - E6 280 S - 75 100 4823 1485 950 949 940 129 69 088 2 23 1,6366 75 725
S IE3 - EG 280 M - 90 125 5788 1485 952 951 945 155 69 08 2 23 1,9699 75 765
S IE3 - EG 315 S - 110 150 7098 1480 954 953 944 189 7 088 2 22 3262 80 1060
= IE3 - E6 315 M - 132 180 8518 1480 956 955 945 226 7 08 2 22 37126 80 1185
IE3 - E6 315 L1 - 160 220 10324 1480 958 957 950 271 71 089 2 22 46689 80 1270
IE3 - E6 315 L2 - 200 270 12905 1480 960 959 950 338 71 08 2 22 5,2876 80 1400
IE3 - EG 355 M - 250 340 16023 1490 960 959 951 418 71 0% 2 22 99342 80 consultar
IE3 - EG 355 L1 - 315 430 20190 1490 960 959 951 526 71 090 2 22 12609 80 consultar
IE3 - E6 355 L2 - 355 470 22753 1490 9.0 959 951 607 7 088 17 22 13,660 80 consultar

* Los datos eléctricos no son vinculantes a las series, para mas exactitud consultar. Datos serie MSE y serie EGQ.
** Modelos en Fundicion disponibles desde tamaiio 80 hasta 132 (algunas de las potencias y formas mediante pedido especial).
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Automatizacion de una granja avicola

Universidad Zaragoza
INDICES
Velocidad sincrona 3000 rpm - 2 polos 400V, 50 Hz
Eficiencia clase IE2 .
0 Pelaacis noo EN 60034-2-1 Oy A cme wm, A, = %
WO P wx % osox A 9B
IE2 - MS 80 1 075 1 258 2760 774 778 732 171 8 08 22 22 000085 67 85
IE2 - MS 80 2 11 15 379 2760 796 8 771 240 8 08 22 22 000111 67 102
*lE2 - MS 80 3 15 2 511 2790 813 816 806 322 8 085 22 22 000143 72 124
IE2 - MS 90 S 15 2 505 2820 813 816 80,7 322 8 08 22 22 000143 72 133
g IE2 - MS 90 L 22 3 741 2820 832 835 825 449 8 084 22 22 000218 72 155
& eIlE2 - MS 80 L2 3 4 1007 2830 846 848 832 595 8 085 22 22 000290 76 189
§ IE2 - MS 100 L 3 4 1004 2840 846 848 836 595 85 08 22 20 000301 76 216
2 *lE2 - MS 100 L 4 55 1333 2850 858 86 842 782 85 085 22 20 000393 77 257
E IE2 - MS 112 M 4 55 1333 2850 858 8 845 782 85 08 22 20 000627 77 272
= eIE2 - MS 112 L 55 75 1827 2860 87 874 863 1036 85 0875 22 20 000782 80 30
§ IE2 - MS 132 §1 55 75 1827 2860 87 874 865 1036 85 08 22 20 001202 8 395
S 12 - Ms 132 §2 - 75 10 2448 2910 881 83 89 1396 85 088 22 20 001464 80 462
= elE2 - MS 132 M1 92 125 3003 2910 881 83 877 1708 85 0877 22 20 001630 80 475
*lE2 - MS 132 M2 11 15 3567 2930 894 897 885 1973 85 0898 22 20 001944 8 58
IE2 - MS 160 M1 11 15 3567 2930 894 897 889 1973 85 0898 22 20 004847 8 775
IE2 - MS 160 M2 15 20 4847 2940 903 905 899 2634 85 0905 22 20 005942 8 9
IE2 - MS 160 L 185 25 5978 2940 909 91 901 3228 85 0905 22 20 00681 8 106
IE2 - EG 160 M1 11 15 3585 2930 894 893 878 199 81 089 22 23 00489 81 123
IE2 - EG 160 M2 15 20 4889 2930 903 902 88 269 81 08 22 23 00559 81 132
IE2 - E6 160 L 185 25 6030 2930 909 908 895 330 81 08 22 23 00648 81 151
o IE2 - EG 180 M 22 30 7146 2940 913 912 899 386 81 08 20 23 00808 8 203
a" IE2 - E6 200 L1 30 40 97,02 2950 920 919 907 523 81 08 20 23 01630 84 246
E IE2 - E6 200 L2 37 50 1198 2950 925 924 913 641 81 089 20 23 01720 84 25
B IE2 - E6 225 M 45 60 1452 2960 929 928 918 777 81 089 20 23 03020 8 328
.§ IE2 - E6 250 M 55 75 1772 2965 932 931 921 946 81 09 20 23 04200 89 433
T2 - E6 20 S - 75 100 242 2%0 938 937 %8 128 81 0% 20 23 0380 91 512
‘g IE2 - EG 280 M 90 125 2904 2960 94,1 940 931 151 81 091 20 23 10400 91 632
g B2 - E6 315 § 110 150 3531 2975 943 942 934 185 77 090 18 22 13300 92 950
§ IE2 - E6 315 M 132 180 4237 2975 946 945 937 221 77 09 18 22 15000 92 1080
= E2 - E6 315 U 160 220 5136 2975 948 948 939 264 77 089 18 22 16700 92 1210
IE2 - E6 315 L2 200 270 6420 2975 950 950 942 330 77 089 18 22 1800 92 1240
IE2 - E6 355 M 250 340 801 2980 950 950 942 412 77 092 16 22 40200 100 1970
IE2 - E6 355 L1 315 430 1009 2980 950 950 942 520 77 092 16 22 48600 100 2000
* Los datos eléctricos no son vinculantes a las series, para mas exactitud consultar. Datos serie MSE y serie EGQ.
 Carcasa Reducida.
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Automatizacion de una granja avicola

Universidad Zaragoza
INDICES
Velocidad sincrona 1500 rpm - 4 polos 400V, 50 Hz
o Ef. clase IE1 L -

M, n o ENG003A-2-1 3y WA ) aom M

= w o =™ 100% A =4 el bl an '€

MS 56 1 006 008 043 1320 49 030 6 05 22 22 000009 5 29

MS 56 2 009 012 065 1320 51 042 6 061 22 22 000011 50 32

. MS 56 3 012 017 08 1320 53 052 6 063 22 22 000014 52 37

MS 63 1 012 017 08 1320 53 052 6 063 22 22 000016 52 37

MS 63 2 018 025 127 135 60 067 6 065 22 22 000020 52 42

. MS 63 3 025 033 176 1350 61 09 6 066 22 22 000023 54 50
ORI 025 033 176 1350 61 09 6 066 22 22 000058 55 50

MS 1 2 037 05 257 1370 66 112 6 073 22 22 000065 55 58

E . MS 71 3 055 075 379 1380 67 160 6 075 22 22 000087 57 65
P MS 80 1 055 075 379 1380 67 160 6 075 22 22 000124 58 8l
E IEl1 - MS 80 2 0,75 1 516 1380 78 179 6 078 22 22 000167 58 91
§ * |E1 MS 80 3 11 15 752 13%0 79 260 6 078 22 22 00018 60 11
§ IE1 - MS 90 S 11 15 752 1390 79 25 6 079 22 22 000168 61 117
= IE1 - MS % LU 15 2 10,18 1400 815 33 6 08 22 22 000217 61 144
g * [E1 MS S0 L2 22 3 1482 1410 83 48 7 08 22 22 000262 63 176
3 IE1 - MS 100 L1 22 3 1482 1410 83 48 7 08 22 22 000335 64 192
§ IE1 - MS 100 L2 3 4 2007 1420 845 635 7 081 22 22 000463 64 225
§ * |E1 MS 100 L3 4 55 2657 1430 85 832 7 08 22 22 000508 65 273
IE1 - MS 112 M 4 55 2657 1430 85 832 7 08 22 22 00086 65 290

* [E1 MS 112 L 55 75 3628 1440 87 11 8 08 22 22 00095 68 357
Il - MS 132 S - 55 75 3628 140 8 11 8 08 22 22 00183 71 390
IE1 - MS 132 M 15 10 4914 1450 88 15 8 08 22 22 002218 71 486

* [E1 MS 132 L1 92 125 6028 1450 875 18 75 08 22 22 002436 74 565

* [E1 MS 132 L2 11 15 7158 1460 885 20 75 08 22 22 002672 74 64
Il - MS 160 M - 11 15 7158 1460 85 20 8 08 22 22 004575 75 730

IET - MS 160 L 15 20 9760 1460 895 22 75 087 22 22 00598 75 885

IEl - E6 160 M - 11 15 720 1460 884 25 7 08 22 23 00747 8 18

IEl - E6 160 L 15 20 981 1460 894 300 75 08 22 23 00918 79 138

IEl - EG 180 M 185 25 1202 1470 90 363 75 08 22 23 0139 80 182

o _lEl - E6 180 L 22 30 1429 1470 90,5 430 75 08 22 23 01580 80 190
; IE1 - E6 200 L 30 40 1949 1470 914 580 72 08 22 23 02620 83 243
E IEl - E6 225 S 37 50 239 1480 92 702 72 087 22 23 04060 85 284
% IE1 - E6 225 M 45 60 290 1480 92,5 80 72 087 22 23 0469 84 320
§ IE1 - EG 250 M 55 75 355 1480 93 1030 72 087 22 23 06600 8 452
g IE1 - EG 280 S 75 100 484 1480 93,6 140 72 087 22 23 11200 89 562
‘5 IE1 - EG 280 M 9 125 577 1490 939 167 72 087 22 23 14600 89 667
8 IEl - E6 315 S 110 150 705 1490 945 201 69 08 21 22 31100 96 1000
£ IEl - E6 315 M 132 180 846 1490 948 240 69 08 21 22 36200 96 1100
= IE1 - E6 315 L1 160 220 1026 1490 949 288 69 08 21 22 41300 100 1160

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Universidad Zaragoza
INDICES
Velocidad sincrona 1000 rpm - 6 polos 400V, 50 Hz
Ef. clase [E1
Potencia W, 0 OENBOO321 3y A b
0 W M ™ ek A e MW e TR
MS 63 1 009 012 10 840 41 053 5 060 2 2 000021 50 42
MS 63 2 012 017 14 840 4" 065 5 061 2 2 000023 50 45
Ms 71 1 018 025 20 860 56 071 5 066 22 22 000065 52 56
MS 1 2 - 025 033 28 860 59 089 5 069 22 22 000087 5 6
. Ms 11 3 037 05 40 815 63 122 5 070 2 22 000108 54 68
MS 80 1 037 05 39 8% 63 121 5 070 22 22 000140 56 81
2 MS 80 2 055 075 58 900 68 163 5 072 2 22 00018 56 96
o *lEl Ms 80 3 075 1 79 900 73 210 5 072 2 22 000232 5 10
@ IEl - MS 80 S 075 1 98 920 73 262 5 072 22 22 000266 59 113
Z IEl - NS % L 11 15 114 920 75 292 6 073 22 22 000350 59 144
S 1 M 90 L2 15 2 152 945 75 38 6 076 22 22 000625 60 155
= IEl - MS 100 LI 15 2 152 935 77 372 6 076 20 20 000562 61 1838
| M 100 12 27 3 2 95 78 54 6 076 22 22 001225 63 198
ST -Ms 12 M 22 3 222 940 79 535 6 076 20 20 001333 64 25
=Fam ms 2L 3 4 298 90 80 71 65 076 2 2 001800 64 30
IEl - MS 132 S 3 4 303 940 80 715 6 076 2 2 00287 64 35
IEl - MS 132 M1 4 55 400 950 83 920 6 076 2 2 002541 68 476
IE1 - MS 132 M2 55 75 550 950 85 1220 6 077 2 2 003068 68 507
olE1  MS 132 L 75 10 750 950 8 1660 65 077 2 2 003602 68 476
IEl - MS 160 M 75 10 750 950 8 1660 65 077 2 20 006927 68 70
IEl - MS 160 L 1115 1100 950 89 2B 7 019 2 20 012674 713 87
IEl - EG 160 M 75 10 738 970 86 170 65 077 20 21 00881 8 119
IEl - E6 160 L 11 15 108 970 875 245 65 078 20 21 01160 8 147
IEl - E6 180 L 15 20 148 970 89 316 7 081 20 21 02000 79 195
2 | - e 200 U 185 25 182 970 90 386 7 081 21 21 03150 8 220
E IEl - EG 200 L2 2 30 217 970 90 447 7 08 21 21 03600 8 250
S IEl - EG 225 M 30 40 292 980 915 593 7 08 20 21 05470 82 2%
S IEl - EG 250 M 37 50 361 980 92 710 7 08 21 21 08340 84 408
€ Il - E6 280 S 45 60 439 980 925 80 7 08 21 20 13900 85 536
2 IEl - E6 280 M 55 75 53 980 928 1050 7 08 21 20 16500 85 595
S IEl - EG 315 S 75 100 723 9% 935 1420 7 08 20 20 41100 9 990
S IEl - E6 315 M 9 125 88 990 938 1700 7 08 20 20 42800 90 1080
= IEl - E6 315 LI 110 150 1061 990 94 2070 67 08 20 20 54500 90 1150
IEl - E6 315 L2 132 180 1273 990 942 2450 67 087 20 20 6120 89 1210
IEl - EG 355 M1 160 220 1543 990 945 2920 67 08 19 20 8800 96 1600
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 384 -

424.21.53



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
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Automatizacion de una granja avicola

Universidad Zaragoza

INDICES

S— HeicaselEl —
M0 ENGOO32 iy 1A =
L WY R 100% A = Wbk an
Ms 71 009 012 14 5% 48 048 4 05 18 18 000084 50 56
MS 71 2 012 017 19 595 49 058 4 057 18 18 000087 50 6
MS 80 1 018 025 28 610 52 084 4 060 18 18 000140 52 94
g MS 80 2 025 033 38 620 55 108 4 061 18 2 00018 52 101
o+ MS 80 3 037 05 53 660 63 140 4 061 18 18 000195 56 1438
e MS 90 S 037 05 53 660 63 140 4 061 18 18 00018 5 125
- MS 90 L 055 075 79 660 63 200 5 061 18 18 000217 56 153
2 MS 100 L1 075 1 103 690 71 236 5 065 18 18 000563 59 172
— MS 100 L2 L1 15 151 690 73 322 5 068 18 18 000716 59 195
3 MS 112 M 15 2 207 690 75 420 6 069 18 18 001159 61 255
g MS 132 S 22 3 294 710 78 578 65 071 2 2 002541 64 342
-} MS 132 M 3 4 401 710 79 750 65 073 2 2 003068 64 40
MS 160 M1 4 55 528 720 81 98 7 073 18 18 006927 68 59
MS 160 M2 55 15 7126 120 83 13 7 074 2 18 009353 68 69
MS 160 L 75 10 990 720 83 1750 7 075 18 18 011300 68 87
E6 160 M1 4 55 531 720 81 1030 6 073 19 2 00753 76 118
EG 160 M2 55 15 7130 720 83 1360 6 074 2 2 00931 76 119
i EG 160 L 75 10 995 720 855 1780 6 075 2 2 01260 76 145
& EG 180 L 11 15 1439 730 875 2510 66 076 2 2 02030 78 184
= EG 200 L 15 20 19%2 730 88 3410 66 076 2 2 03390 80 250
3 E6 225 S 185 25 2420 730 90 4110 66 076 19 2 04910 80 266
s E6 225 M 22 30 2839 740 90,5 4740 66 078 19 2 05470 80 292
T EG 250 M 30 40 3872 740 91 6340 66 079 19 2 0840 82 405
P EG 280 S 37 50 4775 740 915 7800 66 079 19 2 1390 83 520
g EG 280 M1 45 60 5807 740 92 9400 66 079 19 2 16500 82 592
§ E6 315 S - 55 75 7098 740 928 11100 66 081 18 2 47900 88 1000
E6 315 M 75 100 9679 740 93 15100 66 08 18 2 55800 88 1100
E6 315 L1 90 125 11615 740 938 17800 66 08 18 2 63700 88 1160
E6 315 L2 110 150 14196 740 94 21700 64 082 18 2 7230 88 1230
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a

Universidad Zaragoza

Automatizacion de una granja avicola

MOTORES ASINCRONOS MONOFASICOS

Ventilacion exterior IC 411, servicio continuo S1.
Aislamiento clase F, proteccion IP 55, 50 Hz

INDICES

Velocidad sincrona 3000 rpm - 2 polos

Motores de aluminio serie MYT

Potencia Condensador Nivel
s W o e A A Cee WM WM e mm g
MYT 56 1 2 009 012 2760 081 54 09 070 16 3 4 pf/a50v 67 29
MYT 56 2 2 012 017 2770 098 58 092 070 16 4 6 pf/450v 67 32
= MYT 63 1 2 018 025 2780 142 60 092 070 17 5 10 f/450v 70 4
§ MYT 63 2 2 025 033 2780 194 61 092 068 17 7 12 f/450v 70 45
2 MT 71 2 037 05 2800 275 63 093 063 17 12 20 pt/450V 75 51
E MT 71 2 2 055 075 2810 350 72 095 063 17 15 25 yf/450V 75 12
: MYT 80 1 2 075 1 2810 477 72 095 045 17 20 25 yf/450V 75 96
g MT 80 2 2 11 15 2810 68 74 095 043 17 28 35 pf/450V 78 11
S MYT 9 S 2 15 2 280 915 75 09 035 18 40 45 yf/450v 80 14
2wt ow L 2 22 3 2820 1308 77 095 035 18 60 60 pf/450v 80 165
MYT 100 L 2 3 4 2840 1783 77 095 035 18 75 80 uf/450V 83 25
Velocidad sincrona 1500 rpm - 4 polos Motores de aluminio serie MYT
Potencia Condensador  Nivel
PO W o om A A Cee WM WM pmeee  mm g
MYT 56 1 4 006 009 1360 059 48 092 075 16 25 4 pf/a50v 63 35
MYT 56 2 4 009 012 1370 08 51 092 075 16 3 6 pf/450v 63 38
E MT 83 1 4 012 017 1380 109 52 092 065 16 35 10 f/450v 65 4
@ M7 63 2 4 008 025 1380 155 55 092 065 15 55 12 f/450V 65 46
o MT 71 4 025 033 1380 215 55 092 060 15 8 20 pf/450v 65 57
S M1 n o2 4 037 05 1380 291 60 092 055 15 10 20 pt/450v 68 6,7
= MYT 80 1 4 055 075 1400 393 64 095 045 17 15 20 pf/450v 70 92
E MYT 80 2 4 075 1 1410 505 68 095 045 17 20 25 yf/450V 70 9
g MYT 90 § 4 L1 15 1410 6% 73 095 045 18 30 40 pf/450v B 145
2 MT 9% L 4 15 2 1420 938 74 094 045 18 40 45 pf/450v 75 162
MYT 100 L1 - 4 22 3 1430 1375 74 094 030 18 60 80 pf/450v 78 24
MYT 100 L2 - 4 3 4 1480 178 77 095 045 17 76 100 pf/450V 80 2
Velocidad sincrona 1000 rpm - 6 polos Motores de aluminio serie MYT
Potencia A Condensador  Nivel
w0 W o w3 e WM W G e o g
= MY 8 1 6 009 012 90 092 4 092 055 145 2 8 pf/450v 63 51
= MY 83 2 6 012 016 90 105 54 092 055 145 3 11 f/450v 63 6
SOM T 6 018 025 90 15 55 092 060 15 4 16 pt/450V 68 63
£ M m 2 6 025 033 90 207 57 092 060 15 5 20 pt/450V 68 76
= MY 80 1 6 037 055 900 269 65 092 035 16 8 25 pt/450V 68 9
S MY 80 2 6 055 075 900 38 67 093 035 16 14 30 pt/450v 70 116
g MY 90 S 6 075 1 900 497 69 095 035 16 16 40 pt/450v 70 135
= MY 9 L 6 L1 15 90 719 70 095 035 16 25 50 pt/450V 70 162
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 386 -
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Automatizacion de una granja avicola

Velocidad sincrona 3000 rpm - 2 polos

INDICES

Motores de aluminio serie ML

Potencia Condensador Condensador d2 Nevel
m v amiewYl S SR

ML 63 1 2 018 025 2710 137 63 090 250 16 8 101450V  30f/25V 70 4
= ML 63 2 2 025 033 2710 18 64 090 250 16 10 12f/450v  40f/250v 70 45
2 M n 2 037 05 2780 242 70 095 250 17 15 120/450v 756250V 72 61
2 M7 2 2 055 075 2790 345 73 095 250 17 20 164/450V 1001250V 72 65
E ML 801 2 075 1 2800 454 74 097 250 17 30 204450V 100250V 75 9
S ML 80 2 2 11 15 2810 645 76 097 250 17 40 25845V  150§/25v 75 10
€M w0 s 2 15 2 2810 862 78 097 250 18 55 40450V  1504/25v 78 13
S M o9 L 2 22 3 2810 1250 79 097 220 18 75 50f/450v 25017250V 78 145
=M o100 L 2 3 4 2830 1660 80 098 220 20 95  6Of/450V 4001300V 83 25

ML 112 M1 - 2 4 55 2850 2218 80 098 250 17 150 6Of/450V 6001300V 84 35
Velocidad sincrona 1500 rpm - 4 polos Motiores de aluminio serie ML

Potencia - Condensador Condensador de Neeel -
s I el S e

ML 63 1 4 012 017 1350 104 55 091 250 16 60 101450V  30f/250v 65 61
= M 83 2 4 018 025 1360 154 56 091 250 16 85 120/450V 401250V 65 65
2 MmN 4 025 033 1380 191 61 092 250 16 10 14F450V 5017250V 67 95
2 M7 2 4 037 05 1380 269 63 092 250 15 15 161450V 75625V 67 105
E ML 80 1 4 055 075 1400 382 67 094 250 17 20 201450V  100§/250v 70 92
s ML 80 2 4 075 1 1410 499 73 094 250 17 30 25(/450v  1506/250v 70 9
€ M90S -4 - 11 15 110 6% 75 095 220 18 40  30UASOV 2000250V 73 135
S m o9 L 4 15 2 1420 915 76 095 220 18 55 A0F/450v  2504/250v 73 145
= Mow00u -4 22 3 1430 1325 78 097 220 18 75  50f/450v  300f/250v 78 24

ML 100 L2 - 4 3 4 1440 1783 79 097 220 18 95  60{/450v  4004/250¢ 78 285
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 387 -
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INDICES

JetMaster

Calefactores con un rendimiento térmico del 100%

Desde hace muchos afios, los JetMaster se suministro de gas inmediatamente cuando el operativo del calefactor.

encuentran entre los calefactores probados en aparato no se enciende o se apaga la llama. Sus ventajas son:

el catlogo de Big Dutchman. Se pueden Un ventilador mtegrado con gran alcance v los animales se benefician al 100 % del
suministrar modelos que funcionan con gas permite una buena distribucién del aire calor generado ~> sin pérdidas de calor;
natural o gas propano, o bien con gasoil, y se calente en la nave v/ no se necesita conexién a chimenea;
regulan mediante un termostato. Gracias a la La unidad ACU (Automatic Control Unit) v facil instalacion;

monitorzacion de llama se interrumpe el proporciona informacidn acerca del estado v atractiva relacién calidad-precio.

JetMaster tipo GP 70, fencicnamiento con gas natural o propano

JetMaster tpo P 100, furoonamiento oxn gasal JetMaster tipo P 80, funcionamiento con gasal, méwl

[ Tp | | opw | cpao | cPwo | GPss | GP1x |
Potencia W ® 4 70 % 120
Consumo de gas

® Gas natural mh 13 37 65 92 11

® (Gas propano kg/h 09 a7 45 63 70
Conexion de gas Pugadas % % ¥ ¥ ¥
Rendimiento de aire m/h 1200 3900 4500 6500 8000
Alcance m 15 40 S0 L) a0

Peso kg 1% 25 28 B %
Dimensiones (largo x ancho x alto) cm 60x47x48 120x60x 44 120x60x44 115x66x48 145x72x53
Valores de corenén: 230 V; S0 Mz para todos los tipos  Monitorizacin de llama mediante ionizacién Presion de conenén: 20 mbxr pors gas ratural y S0 mbor para gas propano
L T | | P | Peo | P80 | Pi0 | P12 |
Potencia kW 40 60 80 100 120
Consumo de gasoil h 4 6 8 10 12
Rendimiento de aire m'/h 4400 6200 7700 7700 7700
Alcance m 20 30 40 L] S0

Peso kg 48 51 55 % 65
Dimensiones (largo x ancho x alto)  cm 129x52x46 129x58x52 129x63x57 129x63x57 129x63x57

Valores de corenén: 230V, 50 Mz pora todos los tigos Monitorizacidn de |lama mediante fotootiuls
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JetMaster con chimenea de extraccion

Calefactores con combustion indirecta y bajo consumo de energia

Los JetMaster con chimenea de extraccidn se lador mntegrado con gran alcance permite una Las ventag@as son:
puaden suministrar para el funcionamiento con  buena distribucidn del are caliente en lanave. ' no se introducen gases de combustion en
gas natural o gas propano, o bien con gasoil. Con los JetMaster tipo DXC y RGA, el aire el aire de la nave;

Gracias a la cdmara de combustion cerrada, el fresco necesario para la combustion se aspira v’ se puede reducir |a tasa de ventilacion;
aire da la nave esta libre de dibido de carbono a través de una chimenea de doble pared v/ una chimenea de doble pared aumenta la
y otros gases nocwos, dado que se evacuan al desde el exterior, precalentandose para un eficiencia;

exterior a través de una chimenaa. Un venti- grado mas alto de eficiencia v no hay llama abierta en la nave.

JethMaster tigo DXC con
chimenea de doble pared

JethAaster tipo AGA 100 con chimenea de dable pared
Jethaster tpo BGH 100 con chimenea y tubo
flenitie de are fresco

___Teo | | Dxeeo | Dxeso | DXCio
Potencia W 60 7% 9

Combustible Gas natural o propano Gas natural 0 propano Gas natural o propano
Consumo m'/h/kgh 69/52 88/66 114/86
Rendimiento de aire m’/h 6000 8000 10000
Alcance m 40 45 50

Peso kg 140 150 175
Dimensiones (largo x anche x alto) om 210x74x108 210x74x108 210x82x108
Valores de conexién: 230V, 50 Mz para todos los tipos Conesotn de gas: ¥ pulgadas

| Tpo | | ReAs | RGAINO BGH 50 BGH 100
Potencia W % 100 50 100

Combustible Gasoil Gas natural o propano  Gasoil, gas natural o propano  Gasoil, gas natural o propano
Rendimiento de aire m/h 7000 7000 4100 7500
Alcunce ™ 0 A0 A0 50
Peso ko 132 130 75 135
Dimensiones (largo x ancho x alto)  cm 218x73x71 215x91x65 133x69x63 178x83x78
Valores de corenén: 230 V, S0 Hz para todos los tipos Coneaotn de gas: ¥ pulgadas
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Aire fresco en todo el edificio,
incluso con ventilacién minima
Una valvula de entrada de aire convencional
para ventilacién minima crea una abertura larga
y estrecha. De esta forma el aire frio entrante
no tiene suf masa, d sye su
velocidad d do rapid y cae sobre
los animales. La cornente en chorro especial
de Ia valvula de entrada de aire de Fantura
convierte la forma de la abertura de entrada en
una abertura compacta y rectangular. El drea
de superficie y, por consiguiente, la cantidad
de aire, siguen siendo los mismos. El aire
entrante se junta, creando un caudal mayor, y
es dingido hacia |a parte alta del edificio donde

ia del aire. En comb con la

corriente en chorro, la vahula de entrada
Fantura cofrece una capacidad 30% mayor, lo
cual permite reducir of nimero de valvulas de
entrada de aire, ademas de tener un impacto
positivo sobre el consume de energia.

Actuador inteligente
El sistema Fantura funciona en combinacion
con el ordenador cl de F y los
ac(uadoms intcligentes iM.60 o iIM.125.

dose en la dad ia, el
actuador determina la posicion ideal de b
valvula de entrada de aire, teniendo en cuenta
Ia forma cambiante de la abertura de by entrada

INDICES

presentes en el edificio. A diferencia de los

que fur abasede
presion, el sistema Fantura tiene en cuenta
las diferencias de temperatura en o edificio y
las ajusta automaticamente. Al mismo tiempo,
también tiene en cuenta el impacto de CO2,
Ia presién de aire y ks humedad relativa, por
lo que el sistema Fantura asegura un dima
optimo en el edificio.

Dos modelos

* Exsten dos modelos: una versidn en plastico
y una version en poluretano con aslameento
adicional. La

* valvula de entrada de aire funciona medante

de aire, y qarantiza el volumen adecuado de
aire fresco en todas las condiciones.

un muelle. Esto hace que sea mas facl de
controlar en el

* rango minimo y garantza que kb valvula quede
wenada bennélaamaite. Dispuormious Jde uie
gama compilats de socesonos, como hitroz
de aire, cublertas de wento y una pantalla
protectora.

se puede mezclar con el aire caliente dentro
del edificio.

Clima éptimo
€l sistema de Fancom funciona a base de
la temperatura y el nimero de animales

30% mas capacidad

La circasa surcdinkmie eelh eyuipads G

un cono de entrada de aire que reduce la

Characteristics

. : . --"

Fantura inket >.5'C 2600 3500 4800

Fantura inlat >-35°C 2600 3600 5000 60 490 52 0.9

Dimensions

Fantura inlet >-35°C 455 970 s €90 136

- 390 -
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Desde &l armante 1437 o 2137, ectin disefiados para operar a
60Hz, 208-230/460.

Todos ks motres pueden ser arrancados directos én inea 62
dimantacion y capaces de

soportar variaciones de +- 5% de lorma constante i ety
Variaciones en su operacidn.

Cusntan con prossccién IPSS, 1o cusl Garantiza la profeccién
contra ambienes himedos o pohosas.

Hélice:
Fadricadas en 003 tipos de materiales que disminuyen el peso g2l

Materidl antichispa, resistents 3 L COMOSion para aplicacicnes con
&t vidragion 0 0on atas velocidades.

Aluminio imyectado

Material antichispa, resistente 3 k Corrosion, 0on excaients
acabado.

Cubos de aita resistencia mecinicx

Lea cubos de loa n 0 sumini
Inyeciado, 10grando Un menor peso y resistencia a estuerzes
mecanicos.

Su o peso €3 Como resulioo un Mensr momento de inertia,
<8 reduos el Gesgaste e Lis partes MeCInicas en movimiento,
6ste Menor e<UBnZD en o MO y 60 103 rOGaMIEntos.

Niabe ¢e inclisaciba ajustable:

Disefio fexidie

Se cbtiene & dnguio de Mayor eficingia para OpIMIZEr Su
0202Mpeflo y Minmizar B3 plrdidas de endrgia
Componestes estéedares

Sistema de taricacin Que empias un S0k BP0 de paia con
ferenms tamafios.

Versitil

Se ajustan 3 ditremes Cascs ce apicacion.

0

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
424.21.53
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H Axiales de
alta eficiencia

HXAP 800y 1000

Disefio de dlabes con perfil asrodndmico en el cual el flujo de aire s

distribuye uniformemente en un drea efectiva de trabajo mayor que los
edractores convencionales, dando como resulado menor turbulencia y
mayor eficenca sobre los demds disefios de dlabes
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CARACTERISTICAS ACUSTICAS

o/ @

~1000/L
1000/M
~1000/L
~ 1000 /N
~1000/L
~1000 /N

L I e
-

NE8BRBXBER T

DIMENSIONES

MXAP-900 1008 B35 159 36 306 360 60 314 6 -
HXAP-1000 1175 973 159 -

Eapactss o potencis 3onors en SB(A) por s Os frecusnce oe M2

125 250 S0 00 2000 &00 W0
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W Ur L el olgs Buimas

eralmente a un valor de ¢

Sl g vgurvak il o

N un minimo d2 1,5 mefros en &l caso de los
de 1,5 metros en el caso

02 otros ventiadores.
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FlexLED |

Tubo luminoso de miltiples usos -\

Utilizazién de Al £0 pora ihiminacon de ks zom de yaojs by el avano de ponedoras o -’-:"

FlexLED es un mnovador tubo LED luminosode  del sector con animales), sin conexiones a tubo luminoso LED puede nstalarse en

uso sumamente flexible. Puede utilizarse tanto  enchufes, permite que el rendimiento cualquier punto de conexién con el sencillo
en aviarios como en baterias; los posibles permanexca en la linea principal. El reequipa- sistema de montaje «plug & play» {enchufar y
usos de FlexLED son casi ilimitados. Un cable mianto posterior con mas tubos luminosos usar). Ademds. esta conexion es absoluta-

principal que transita por toda la nave {fuera FlexLED se puede realizar sin problemas. Cada  mente resistente al agua

Utilzacidn de Aled ED en orfa-recria de pollitss

Ventajas importantes

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 393 -
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FlexLED de 2 canales

jPatente solicitada!

El nuevo sistema de iluminacién FlexLED de 2 gracias al cable plano de 2 hilos utilizado en aviarios

canales surge al perfeccionar nuestro eficaz hasta ahora Todas las venta@as indicadas para nuestro
tubo luminoso FlexLED. Con este alumbrado La utiizacién de luz roja puede ayudar si tubo luminoso FlexLED se ajustan también
puede cambiarse la luz desde blanca calida a ocurriera picoteo de plumas o canibalismo, para el FlexLED de 2 canales

roja 0 a una mezcla. Bl cambeo de color ocurre sobre todo en manejo de gallinas ponedoras

FlealED de 2 condles cmwbm“ - FlexdED de 2 carmles con bz ropavbilancs el

Flead D de 2 canales con ke rop

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez -394 -
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ZeusLED

Luminaria de techo LED profesional | 7 Distancia de limpiazs

Un concepto de iluminacién a medida contri- puede ofrecerle en exclusiva un producto de

buye intrinsecamente al éxito de su empresa. marca de la mejor calidad con la luminana Ahorra hasta un 50 % de energia en
Con la innovadora luminaria ZeusLED, se ZeusLED de 1 0 2 canales. Gracias a la comparacién con luminarias estancas
garantiza perfectamente la iluminacién tecnologia LED y un espectro de luz muy tradicionales — un argumento imbatible.
uniforme en toda la nave. Big Dutchman amplio, tiene numerasos campos de aplicacion

Utilzacidn de ZeuslED en nw;cm Fvanos

|

Lz tianca cilichy

Luz rop

La luminana estanca ZeusLED puade suminis-
trarse con diferentes placas LED, que incluso
pueden cambiarse posteriormente en el lugar
de la nstalacion.

Son posibles distintas combnaciones de
colores de luz: Blanco cilido v blanco

frio/ rojo/azul /UV.

Instalacon drecta en paneles séndwich Mortaje muy flexitie

Ventajas importantes

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 395 -
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Banda recolectora de gallinaza

Descripcion
-

Banda lransporladora de
polipropileno de 1mm de espesor.
Este material es muy resistente y
no se ve afectado por la corrosion
de la gallinaza. Destaca por su
resistencia al uso continuado,
debido a su flexibilidad que le
permite amoldarse al paso por
rodillos de pequefio diametro.
Incluye un tratamiento especial
para los rayos solares.

Caracteristicas

Durabilidad, resistencia y alta calidad.

Espesor Tmm.

Utilizacion en jaulas de baterias de gallinas ponedoras.

Manejamos todos los modelos para las jaulas mas convencionales.

Se suministran en rollos.

VENTAJA COMPETITIVA: La fabricamos a su medida. Indiquenos el ancho y el largo.

Autor: Odei Omar Gonzdlez Hernandez - 396 -
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Transportador de banda para cargas semipesadas

)
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Trans
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EggSmart - recoleccion de huevos segura y eficiente

EggSmart es una nueva noria desarrollada  desviadores, los huevos se distribuyen por

por Big Dutchman, que transporta los todo el ancho de la cadena de noria. La
huevos de forma cuidadosa desde las transferencia de los huevos desde la
cintas longitudinales hasta la transversal, patentada cadena de noria a la cinta
pasando por la cadena de noria. Se transversal se produce a través de la
caracteriza sobre todo por su reducida eficaz unidad de transferencia de Big
necesidad de espacio. Dutchman.

Los huevos se transfieren primero de la Con EggSmart pueden recolectarse los
cinta longitudinal a un pequefio trans- huevos de hasta 4 pisos simultaneamente.

portador de varillas. De ahi, y sin otra
equipacion, sélo con ayuda de

Transferencia de huevos desde b onta longitudinal al transportader de vanillas y a contimuacidn a ks cadena de moria Manejo en grupos pequefios con cuatro pises

Las ventajas de un vistazo

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 399 -
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La Moba Forta tiene una linea de entrada
totalmente lavable a baja presién. La alimentacién
se puede conectar a un acumulador para el
funcionamiento en linea, o a un cargador para
funcionamiento fuera de linea, o incluso combinar
ambos sistemas. La alimentacién incorpora de
serie un dispositivo mecanico de orientacién,

asi como una cabina de inspeccién que detecta
objetos extrafos. Mediante esta deteccion se
evitan fallos de la maquina por la presencia de

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez

424.21.53

objetos no deseados en la alimentacién. Para
evitar la contaminacién cruzada y mantener un
nivel de higiene elevado, la alimentacién cuenta
con dos cepillos de limpieza de rodillos para una
limpieza sencilla y répida. Para redudir aGn més el
tiempo de limpieza, también incorpora un sistema
colector central de agua sucia. Estd disefado de tal
manera que recoge el agua sucia y la lleva al punto
centralizado que usted mismo elija. De esta forma,
podra limpiar la maquina en menos tiempo.
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Capacidad max. 100 cajas/hora

36 000 huevos/hora
NOmero max. de lineas de 18
envasado (combinacién de
manuales y automdticas)
Filas de alimentacién 6
Pista 1
Longitud* L @ ndmero de 2lineas L= 4393
lineas dlineas L= 5869

6lineas L= 7345
*en combinacién con elespacio Blineas L= 8821
reservado para la compuertade 10 lineas L= 10297
salidaen lapistaylainyecaén 12lineas L=11773
de tinta para imprimir en ambos 14 lineas L= 13249
lados del huevo. La longitudse 16 lineas L= 14725
puede reduciren 738 mm,enla 18 lineas L= 16201
configuracién mds corta.

- 401 -
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Flex-Auger
55 75 90 90HD 125
Capacidad de transporte de pienso 1300 (1) 2400 (1) 5400 (1)
kg/h (%) 520 600 (2) 3100 (2) 3100 10400 (2)
3900 (3)
Cantidad de pienso/m de tubo (kg) 0,70 1,90 2,50 2,50 4,80
Longitud maxima (m) 60 60 42 60 28
(3 m de inclinacién) (90 m**) (sin inclinacién)
Dia/Tiempo de ejecucion max. (h)
(‘ e O)
Codo Tubo
N N 2 <2
A N no aplicable a4
PE-D N no aplicable 4 4
Sin codo N 4
A A no aplicable 4
Fuente de alimentacion kW (***) 0,75(1) 0,75(1) 1,1(1)
3 fases - 50 Hz 0,37 0,37 (2) 1,1(2) 15 15(2)
1,5(3)
350 (1) 350(1) 290(1)
RPM - 50 Hz 350 175(2) 450(2) 450 390(2)
550(3)
Fuente de alimentacion kW (***) 09(1) 0,9(1) 13(1)
3 fases - 60 Hz 04 0,4(2) 1,3(2) 18 1,8(2)
1,8(3)
420(1) 420(1) 348(1)
RPM - 60 Hz 420 210(2) 540(2) 540 468 (2)
660 (3)
9
Didmetro max. de los granulos 6 8 12 9 9
(mm) (con espiral 75)
Diametro exterior de los tubos 56 75 89 89 127
(mm)
Grosor de la pared del tubo (mm) 2,5(N) 3,2(N) 3,4(N) 3,4(N) 5 (N)
1,5(A) 1,5(A) 2(A)
Grosor de la pared del codo (mm) 2,5(N) 3,2(N) 3,4(N) / 5(N)
5,7 (PE) 5(D)
2(A) 3(A)
Radio del codo (m) 1 15 5 / 1,7/2,2
Inclinacién maxima (****) 75° 75* 75° thorizontal! 45*
Puntos de suspension Novicor: cada 1,5 m / acero: cada3m
Diametro exterior espiral (mm) 38,60 60,45 68,33 73,45 94,60
Didmetro interno espiral (mm) 22,60 36,57 44,45 44,45 65,60
Paso de la espiral (mm) 314 414 50,8 54,1 66 (1)
85(2)
(*) iPara pienso, desmenuzados o granulados (3 mm de diém.) comerciales con un peso especifico de 0,65 kg/dm’ y
aplicacion integrol con tubo!
Cono superior bajo instalocion horizontal

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Two-circuit Limit Switch/Long-life Two-circuit Limit Switch

WL-N/WLM-N

Select the Best Two-circuit Switch for the
Operating Environment and Application

from a Wide Range of Models

* A wige selecton of modeds s avalable, ncluding

General-purpose. Enwvironment-resistant. and Spatter-

prevention Seiches
* Stlandard-{eature QOMI-CIad CroSSDAr CONACES Provide
regh rekatality
Appiiicabile 10 ether standard I0ads or mcroloads
s Switches with Laver ACualons provide 00 overtavel
one-side Operation, and four-Grection head mounting
* Approved standards: ENIEC, UL, oL, and CCC

Contact your OMRON representative 10r nformasion on

2pproved models

&

D sn L wel Setely PO SBen e w4 V42 e
St 1y Pre b g Nos A el Bt e

Features

| Standard Switches |

Mary Varations » Standard Lt Seitches

A Wide Range of Modeis

The sres NOudEs NOUdes Mary SPErer? JC.aicn TE you Wi
10 TGN T e Gaece N and MOt et & wee ange of Seinr
VEAB0NE B 88 TOARE Th SO0 O PaCans Y Gaeer
WO W TR AOcs @D Modes e SMeent e
Corvechy

Select rom Six Types of Er "

The wnes rides ANgh Halites rermetc Selotes Heet
elalant SeETed Loe Wrpeatse Jedres Conumon proct
seiches and Wealhar prood Bwilifes 7o can abe! Pe Mokl
Lased o M onute @ Ot

| Spatter-prevention Switches |

Eacetient Pe on Arc g Lines o SBes e
Spenerng C ing Powder

ideal tor Welding Saes

These Satifes vae Slaness ee o SWr L Drevwert T 2P esr
ol wpater

Trary (o Do wate! 'O raBan jrlsams Cauied Dy Ive pome:
Gererated duryg eeleg

| Long-life Switches |

Mex han<al Enduwrance of 30 MEon Operations

Long ife Modets for High frequency Applicstions

A e Nart @ A abiity of X0 mlr g St A MWL & (roveied

Trhe Nead 104200s 4 JOUDW S48 SNt ol & Peal Cap and o
o

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
424.21.53

| Features Common to Al Switches |
DPDB Operation

The Balee (e SALie Lredm WY A SIS GCGset (Ol e aay

. g

Degree of Protecton Pe7

Approved Standards 10 Axt E3port Machines
™he Datches o cotied o INNC UL alA. s CCC
Pa™ Gual Y1 et maTves

Apphcable 1o Erher Standard Loads or Microloads

) Natss 0 el (oM T roveis Tagh whaber,

The snm A 8 NG ) R T R W SRS R TR
ke,

Eany o Work Win

Drmarming o P W@ ¢ safl! el roseeed Te e b Naae Te
-y

The reset ) g Pl man Par v Th ey e wvig Cwh lee
P

N Clted Ve soRet 8% aed b T T ke

TN veel aTen b Tayeilel b weT et b e | Bgge )
ot T

]

Modeds weh Conmectons 10 Reduce Wiring

A neor g o LED mdcates Pe peratrg sata

™e 10 wrutoe of Pa Wy ower SRgerses W w0 pou e (Tech
Pe peatrg Bata Yo T e

- 404 -



Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
Centro adscrito

Automatizacion de una granja avicola

Universidad Zaragoza

|
|

Screw Terminals
e T T
nem _'r (nuctive foad | Wotor oad
CECY ) 5 Iy ~ ) FI)
e " 2 ) ~ ’ "
o0 AL 18 o8 3 14 o8
e L) BE H H IR
. . . ’ . .
" [T 02 | o2 os ez
= o4 ar a1 [ 2] a1
A W : - - -
s et vty tea hes ) e - - -
e a2

Note: 1. The abowe NQures & Or S1ady 3300 CLrTents.

2. InGuctve Dads have 3 power tactor of 0 4 men (AC) and a Wme constant of 7 ms mas DC)
3 A e cad Nas a0 P Gurent of 10 Wmes Pe sleady siate Curent
4 A motr Cad Nas 0 Fviuah Currert of 6 Wmes Pe Meady slate Current

S For PC oads, use e microload models.

B0 A (08 A e
[ — ———

30 A man (V0 A man -

3 VOC | mA nmton bt P e

Operation indicator Switches

f.

_I._IA_- ] =TTy
38 AC Aems .t
L S ) e np B  ——%7 3

19 = 24 VACDC — 04

118 VAL OC e Y

el

24 300 300 epuretere e 3

Y=y

T ) s e case of WLCAS N

T ——— 1

MO w e W0 VOO

I . — =~--~._~~—

v A WACH SN0 W b | -

B200 WAC (1 SO0 WAC) SOR0 | e

_zn-==~-~|--

e —
W e Gadie engstud Y

T e s
W~y 3
0w DT e g Y
e m e
b—n.-—dm
i The Sgures in for G a0 Pose Y Te NPseruive)y SeicP el mOoMs
*1. The values ae  an oper ce of +5°C 0 «30°C and an cperating umsdity of 40% 1o 7O M Contact your OMIRON
- for more hematr - e -
! SMPes a0 Swiches o F et Rod Ahaton 10 milles [oarstons ma
aperatons M Yo meather proof modes.
3. O - W0 0O men b NGh seramety modeds
W0 000 operaBons ™ Yr sedther procf moden
Cantact CMRON o -

%, For low lempenatre models T 5 40°C 10 +40°C twih ro long) For heatesstart modes Pe rarge 8 «5C B +120C

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez

424.21.53

INDICES

- 405 -



=

Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia
Centro adscrito

Universidad Zaragoza

Automatizacion de una granja avicola

INDICES

| Spatter-prevention Switches |
Ratings
Screw Terminals
o e et A Tactee cec A
- -r =" i | e
WL oEsw A S E3 ) s ) Y FI)
L ___1 = - 3 S » 3 13
" - [ 15 e [ 28
wLADeN
(W g aansiiuty ovrmwnst metieg | € = r . > - -
" o Lt e3 “ ez
3 QIR

2 nauxctive oads have 3 power tactor of 0.4 mn. (AC) and a Sme constant of 7 ms mas (DC)
3 Alamg oad has an rrah curent of 10 Imes e SSady Siate curert
4 A motor oad Nas an frah curent of § Bmes Te Weady St CuTent

of B
oot

* Reter 1o e ratng of & O orpose
-~

.A-_INA- ")
FO A s (VD A -y

M= | B VOC 1wk i il P

Nom b Ta g o 3 T ety ST e Yyoe

T3 S0 S et e 7

TS0 000 aperations w3 A & S50 VAL v el 3

e -

6.—“—

—
1 smskise e o e

e

SO0 M e W06 VOC)

Butwen currentsar ying metel pun srd ot

1 000 WAL SO0 VAL SO0 M b 1w
2200 WAC (1 500 WALL SGN0 ¥ N 1 men 4

N T e e

.. ‘_2*

e e | B e —as
el Mt et 200 m
—
e p—— e WC ey
—r—1r—1 CYTX
A A g o ceme w W A DA N

-e
2. Tha gumes » pae or

LGN 2 Piad fr Tu P eeretvly et ace muiden

B m‘-u_m-n-imcﬂn.“u-.qmcm.mm Coreat yoas OMINON
on oher oper

for more

* Mnmw— &m-.
"3 Duratsiny s 500 000 GpaaBons mar for NG Saraitly Mot
500 000 mn. el
Cortact your OMRON regpr o o ABgt Senres
4 Saiches with Connectors. 1500 V

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
424.21.53

- 406 -



D

T Escuela Universitaria
ANl Politécnica - La Almunia

ff Centroadsarito Automatizacién de una granja avicola
== UniversidadZaragoza
INDICES
L. Sensores 'L ’] S de Temperatura RTD PT100 (3 hilos)
<
/
- Al
Sensor de Temperatura RTD PT100 (3 hilos)
Modelo SEN-PT100-)
SKU: 322
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INFO

El sensor de temperatura PT100 es un tipo especifico de RTD. Un RTD (del inglés:
Resistance Temperature Detector) es un detector de temperatura resistivo, es decir,
sensor de temperatura cuyo principio de medicion es la variacion de la resistencia de

Los sensores PT 100 consisten en un alambre de platino encapsulado una resistencia
doiwonnaO‘C(qunamdwlumw
PT100 varia en funcibn de su temperatura, por lo que si logramos medir el valor de
resistencia podremos saber cual es la temperatura en ese instante. Existen sensores
PT100 de dos, tres y cuatro hilos de conexién. La configuracion de dos hilos es la mas
sencilla pero no es tan confiable como la de tres/cuatro hilos. Eunmmm
comunes esta el sensado de temperatura de tanques de agua, maquinaria industrial, aire
acondicionado, control y monitoreo de procesos industriales, etc.

LooPT1mylooRTDongomrdm precision a las termocuplas especiaimente en
de temperaturas bajas (-100°C a +200°C). Una ventaja del sensor PT100 es
que al contrario que otros sensores que se degradan con el tiempo y dan lecturas
erroneas, el PT100 abre el circuito y se puede saber cuando es necesario cambiario. Los
RTD son levemente mas costosos y mecanicamente no tan rigidos como las termocuplas.

Para leer el sensor PT100 con Arduino se pueden utilizar diversas técnicas. La forma mas

tres hilos con Arduino por interfaz digital SPI. La manera mas sencilla (pero no la mas
recomendable) de medir el sensor es utilizando un divisor de tensién.

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Rango de trabajo: -100°C hasta +400°C
Conexioén: 3 Hilos

Longitud de cable: 1Tm
Dimensiones: D5mm x L100mm
Diametro de la rosca: 8mm/0.31*
Material de sonda: acero inox.

Resistente al agua (la parte del sensor, no del cable)

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 408 -
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UGTS524

Sensor ultrasénico
605
465
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Caracteristicas del producto

Almentacion PNP

Funoodn de salda normaimente abeerio / normaimente Cerrado, (parametzable)
Alcance mm) 40..300

Intertaz de comumnicacion 10-Link

Carcasa Tipo con rosca
Dmensiones [mm) MiSx1/L=605

TensOn de almentacon (] 10..30 OC; (“supply class 2 segin cULus)
Consumo de cormente [mA] <35

Clase de proteccion ]
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Hoja de datos 6ES7135-6HD00-0BA1

SIMATIC ET 200SP, médulo de salida analdgico, AQ 4XU/ estandar,
acecuado para tipo de BU AD, A1, codigo de color CCO0, diagndstico de
m6aulo, 16 bits, +/-0.3 %

Informacion general

Designacion del tipo de producto AQ4xUA ST

Versién funcional del HW FS07 o superior

BaseUnits utilizables BU tipo AD, A1

Coago de color para etiqueta de identificacion por color CcCoo

de modulo

| Funciéndelproducto

© Datos de I8M Si; I&MO a I8M3
* Modo isécrono No
. de salida escalable No
* STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde V11 SP2V13
versidn
« STEP 7 configurable/integrado desde version V5.5 SP3/-
* PCS 7 configurable/integrada desde version V8.1SP1
o PROFIBUS, version GSD/revision GSD o sup. un archivo GSD respectivamente con revision 3y 5 o sup.
o PROFINET, versitn GSDIrevision GSDOﬁ. GSDML V2.3
* Sobremuestreo No
* MSO No

Posibilidad de reparametrizar en RUN Si

Calibracion posible en RUN No

Tensién de alimentacion

Valor nominal (DC)
Rango admisible, limite inferior (DC) 192V
Rango admisible, limite superior (DC) 288V
Proteccidn contra inversion de polaridad

Intensidad de entrada

Consumo, max.
Pérdidas

Pédidas, tip.
Area de direcciones

* Espacio de direcciones por modulo, méx. 8 byte: + 1 byte para QI (Quality Information)
Configuracion del hardware
Coaificacion automatica
© Tipo de elemento codificador mecanico Tipo A
Salidas analogicas

gﬁaﬁ%a o202 o oSuieton cambios
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez -412 -
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Salida de tensidn, intensidad de conocikculto, max. 45 mA
Tiempo de ciclo (1odos los canales), min. Sms
suuﬁemmemeo No
e0atoV Si; 15 bits
e1VasVv Si; 13 bits
e-5VassVv Si; 15 bits indl. signos
e-10Va+ioVv &ﬂ&lﬂ.ﬁ
e0a20mA Si; 15 bits
*-20mA & +20 mA Si; 16 bits indl. signos
edmAa20mA Si; 14 bits
* para salida de tensidn con conexion a 2 hilos Si
* para salida de 1ensidn con conexion a 4 hilos Si
.Hmmammmmmazm Si
© con salidas de tensidn, min. 2k0
© con salidas de tensidn, carga capacitiva, max. 1pF
© con salidas de intensidad, max. 500 0

® con salidas de intensidad. inductiva, max. 1mH

o Tensiones en las saldas 30V

* apantallado, max. 1 000 m; 200 m para salida de tension
Formacion de valor analdgico para salidas

* Resolucién con rango de rebase (bits ind. signo). 16 bt

max.
| Tempodeeswsbiizacn

© para carga resistiva 0,1ms
® para carga capacitiva 1ms
* para carga inductiva 05ms

Ermor de linealidad (referido al rango de salida), (+/-) 003 %

Emor de temperatura (referido al rango de salida), (+/-) 0,005 %X

Diafonia entre las salidas, min. -50 6B

Precision de repeticidn en estado estacionario a 25 °C 0,05 %

refenido al r; de sakda), (+/-

* Tension, referida al rango de salida, (+/-) 05%
® Intensidad. referida al de salida, (/- 0.5 %

o Tension, referida al rango de salida, (+/-) 03%
© Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) 03%
Alarmas/diagnosticos/informacion de estado

Funcion de diagnéstico
Vaiores de sustitucidn es

o Alarma de

© Vigilancia de la tension de aimentacion
© Rotura de hilo
o Conocircuito

« Fallo agrupado
* Rebase por exce defecto

URR NN ]

© Vigilancia de la tension de alimentacion (LED PWR)  Si; LED PWR verde

« Indicador de estado de canal Si; LED verde
® para diagnostico de canales No
© para diagnostico de médulo Si; LED DIAG verderojo

Aislamiento galvanico

geg;asmgms 190412023 - stm.m
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez -413 -
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® entre los canales No
* entre los canales y bus de fondo Si
« entre los les y la on de la ica Si

Alslamiento ensayado con 707 V DC (Type Test)
Condiciones ambientales

* Posicién de montaje horizontal, min. 30 *C; < 0 “C con FS07 o superior
© Posicién de montaje horizontal, max. 60 “C: Tener en cuenta el derating
© Posicién de montaje vertical, min. 30 *C; < 0 °C con FS07 o superior

o Posicidn de montaje vertical, max. 50 “C: Tener en cuenta el

o Altitud de instalacion sobre el nivel del mar, max. 5 000 m; Restricciones con alturas de instalacién > 2 000 m, ver Manual
Ancho 15 mm
Alura 73 mm
Protundidad 58 mm
Peso, aprox. 31¢g
Untima modificacion: 1612021
6ES71356HDO00BA1 Sujeto a cambios
Pégina 3/3 19/4/2023 © Copyright Siemens
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 414 -
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SIEMENS
Hoja de datos 6ES7132-6BF01-0BA0
SIMATIC ET 200SP, médulo de salid DQ 8x 24V DCIO.SA

Standard, Source Output (PNP maniobra p) embalaje 1 pieza, apto para
tipo de UB AQ, codigo color CCO2, salida valor sustitutivo, disgndstico de
moculo para: contocirculto a L+ y M, rotura hilo, tensidn de alimentacidn

Informacion general

Designacion del tipo de product DQ 8x24VDCO,SA ST

Version funcional del HW FS02 0 superior

Version de femware vo.0
o Es posible actualizar &l FW. No

BaseUnits utilizables BU tipo AD

Cédigo de color para etiqueta de identificacion por color CcCco2

de mddulo

CFundtadelproducto
o Datos de 1M Si; IBMO & 18M3
® Modo iséerono No

* STEP 7 TIA Portal configurableintegraco desde vi4

version

o STEP 7 configurabk graco desde i V5.5 SP3 o sup.

* PCS 7 configurable/integrada desde version V8.1 SP1

e PROFIBUS, versién GSDirevision GSD o sup. un archivo GSD respectivamente con revision 3 y 5 o sup.
® PROFINET, versidn GSD/revision GSD o ﬁ GSDML V2.3

« DO

* DQ con funcidn de ahorro energético

* PWM

* Sobremuestreo

z
8
gzzze

s
:
|

Valor nominal (DC)

Rango admisibie, limite inferior (DC)

Rango admisibie, limite superior (DC)
Intensidad de entrada

Consumo, max. 35 mA; sin carga
tension de salida / titulo

Valor nominal (DC)

“BE%
<<

b
<

|

Pérdidas, tip. 1w
o Espacio de direcciones por modulo, max. 1 byte; + 1 byte para Qi (Quality informason)
Codificacion automatica Si
o Elemento de codificacion mecanico Si
6ES71326BF010BA0 Sujeto a cambios
Pagina 1/3 194/2023 © Copyright Siemens
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 415 -
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. de elemento codificador mecanico

* Conexitn a 1 hilo BU tipo AD
© Conexitn a 2 hilos BU tipo AD
o Conexidn a 3 hilos BU tipo AD con bomes AUX 0 médulo de distribucion de polencial
* Conexidn a 4 hilos Tipo de BU AD + médulo distribuidor de potencial
Tipo de salida digital Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P)
Namero de salidas 8
Tigo P Si
Salidas Gigitsles parametrizables Si
Proteccion contra conocircuito Si
o Umbral de respuesta, lip. 1A
Limitacion de la sob iOn inductiva de cone a tip. L+ (:50V)
Atagque de una entrada digital Si

® con carga resistiva, max. 05A
. con 5W

o Limite inferior 40
» Limite or 12 k0

© para sefial *1°, min. L+ (-08V)
© para sefial “1" valor nominal 05A

© para sefial *1” rango admisie, max. 05A

* para sefial "0" intensidad residual, max. 0,1 mA

©°0"a"1", mx. 50 ps; con carga nominal
®°1"a 0", max. micmam
* para aumentar la potencia No
onwwmmﬁ Si

® CoN carga resistiva, max. 100 Hz

® CON Carga inductiva, max. 2Hz

® Intensidad por canal, max.
o Intensidad modulo, méx.

&
>

Posicidn de montaje horizontal
— hasta 60 °C. méx. 4A
Posicién de montaje vertical
— hasta 50 "C, max. 4A
longitddelesle
* apantallado, max. 1000m
* no apantaliado, mdax. 600 m
Alarmas/diagnésticos/informacion de estado
Funcion de diagnostico Si
Valores de sustitucion aplcables Si
CAemas
omudﬁ Si
o Vig dela de 6 Si
* Rotura de hilo Si; por médulos
o Cortocircuito a M Si; por mddulos
o Cortocircuito a L+ Si; por médulos
o Fallo agrupado Si
| LED sefisizador de dgnésteo
° Vig; dela 6n de 6n (LEDPWR)  Si; LED PWR verde
o Indicador de estado de canal Si; LED verde
® para diagndstico de canales No
6ES71326BF010BAD Sujeto a cambios
Pagina 23 19u/2023 © Copyright Siemens
Autor: Odei Omar Gonzdlez Hernandez - 416 -
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® para diagnostico de modulo Si; LED DIAG verde/roo
o entre los cangles No
» entre los canales y bus de fondo Si
» entre los y la ali itn de la electrd No

Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test)
Normas, homologaciones, certificados
Apto para funciones de seguridad No
Apto para desconexion de seguridad de modulos estandar S, ver FAQ, ID de articulo: 39188632

o Performance Level segin ISO 13849-1 PLd
® SIL segin IEC 61508 SiL2
Condiciones ambientales

« Posicitn de montaje horizontal, min. -30 *C: < 0 "C con FSO02 0 superior
 Posicion de montaje horizontal, max. 80°C
« Posicién de montaje vertical, min. -30 °C; < 0 "C con FS02 0 superior
 Posicion de montaje vertical, max. 50°C

* Alitud de instalacion sobre el nived del mar, max. 5000 m; Restricciones con alturas de instalacién > 2 000 m, ver Manual

Ancho 15 mm

Altura 73 mm

Profuncidad 58 mm

Peso, aprox. g

Ultima modificacion: 2792021 (2

6ES713268F010BAD Sujeto a cambios

Pagina 3/3 102028 © Copyright Siemens
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Data sheet 6ES7193-6AR00-0AA0

SIMATIC ET 200SP, BusAdapler BA 2xRJ45, 2 RJ45 sockets

General information
Product type designation BA 2x RJ45

Number of PROFINET interfaces 1
o Number of RJ4S ports 2
Cable length
- Cu conductors 100 m

Ambient conditions

o horizontal installation, min. -30"C
® horizontal installation, max. 80°C
o vertical instalation, min. -30°C
o vertical instaliation, max. 50 °C

© Instakation altitude above sea level, max. 5 000 m; restrictions for instaliation alttudes > 2 000 m, see ET 200SP
system manual

Width 20 mm

Height 69.5 mm

Depth 59 mm

Weight. approx. 469

last modified: v142022 2

B6ES71936AR000AA0 41192023 Subject to change without notice

Page 1/1 © Copyright Siemens
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Hoja de datos 6ES7131-6BF01-0AA0

SIMATIC ET 200SP, maduo de entradas dgitales, DI 8x 24VDC Basic,
tipo de entrada 2 (CEI 61131), Sink input, (PNP, tipo p). embalaje 1 pleza,
apto para tpo de UB AD, codigo color CCO1, retardo de entrada

0.05..20ms; diagndssco de modulo para: tension de alimentacicn

Designaciin del tipo de producto DI 224VDC BA

Versitn funcional del HW FSo3

Versitn de firmware Voo
© Es posible actualzar of FW. No

BaseUnits uslzables BU tipo AO

Codigo de color para etigueta de idenaficacion por color ccot

de mddulo

| Fundéadelprodocto

© Datos de 1AM SI; 1AMO a 1aM3
* Modo Isdcrono No

* STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde via

version
© STEP 7 configurableintegrado desde version V5.5 SPA.
 PROFIBUS, versiin GSDirevisicn GSD o sup. un archivo GSD respectivamente con revision 3y 50 sup.
o PROFINET, versitn GSDirevision GSD o sup. GSOML V2.3
[ Mododeopemcn
. Si
o Contadores No
© Sobremuestreo No
o MSI No

‘
;
:
;

i
!
i
:

"t

|

70 mA; Todos los canales con alimentacidn de encoders

|

i
:
]
}
g-

!
:
§
s
I

-
¥
<
2

* Protecoon contra corocirouio St
© Intensidad de salida por canal, m&c 700 mA
© Intensidad de salida por medulo, max 700 mA
Perdidas. tip. 1.6 W; 24 V, 8 entradas con alimentacidn de encdders
GEST71316BFO10AAD Sujeto a cambios
Pagina 173 19/472023 © Copyright Siemens
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é

1 byte
Configuracion del hardware
Codfcacion automatica Si
* Elemento de codf St
. de elemento coddcador mecanico

© Conexidn a 1 hio BU tipo AD
© Conexsdn a 2 hics BU tipo AO
* Conexidn a 3 hics BU tipo AD con bornes AUX 0 médulo de distribucion de potencial
* Conexidn a 4 hics Tipo de BU AD + mddulo dsrbuidor de potencial
N* de ertradas dgtales 8
9 P St
Fuente'sumidero (MP) de tipo P
Caracteristica de en¥rada segin IEC 61131, tpo 1 Si
Caracteristica de entrada segin IEC 61131, tpo 2 St
mm«mﬁtcum.ua St
© Valor nominal (DC) 2v
* para sefial 0" a5V
* para sefal *1* +11a+30V
. sefial *1*, 6.8 mA
para entradas estandar
— parametrizable S 005/01/04/08/16/32/128/20 ms (cada uno + retardo de
30 a 500 s en funcidn de 1 longitud del cable)
- en transicién *0" a *1°, max. 005ms
- en transicién *0" a *1°, max. 20ms
- en transicion *1* 3 "0°, min. 0.05ms
~— en transicién *1* 2 0", max 20 ms
[lemgtidgeade
© apantaliado, mde 1000 m
© no apantaliado, max. 600 m

© Sensor a 2 hilos St
— Intensidad permitida en reposo (sensor a 2 2mA
hics), max.

5

s/diagnosticosfinformacion de estado
Funcicn de

|

© Se puede leer la Informacion de dagnostico St
© Viglancia de |a tensicn de alimentacion St

— parametrizable Si
Vig cela de No
© Rotura de hio No
o Cortocircutio No

o Failo

© Viglancia de la tensitn de alimentacion (LED PWR)  SE LED PWR verde

o Incicador de estado de canal Si; LED verde
* para dagnostico de canales No
© para dagnostico de modio Si; LED DIAG verde/rojo
* entre los candles No
© entre los canales y bus de fondo Si
o entre los yla dela No

§
i
%

BEST71316BFO10AAD
Pagina 273
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Alslamiento ensayado con
Normas, homologaciones, certificados

Apto para funcones de segundad
Condiciones ambientales

© Posicidn de montaje horizontal, min. <30 *C; < 0 *C con FS03 o superior
* Posicién de montaje horzontal, max 60 °‘C
« Posicion de montaje verscal min <30 °C; < 0 “C con FS03 o superior
-waanmm 50‘C
 Altud de instalaciin scbre ef nivel del mar, max 5 000 m: Restricciones con alturas de instalacion > 2 000 m, ver Manual
e
Ancho 15 mm
Atura 73mm
Profundicad 58 mm
Peso, aprox. 28g
Ultima modificacson: 2092021 0
GEST71316BFO10AAD Sujeto a cambios
Pagina 373 a2 © Copyright Siemens
Autor: Odei Omar Gonzdlez Hernandez - 421 -
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Hoja de datos 6ES7155-6AU01-0BNO

SIMATIC ET 200SP, M&dulo de interfaz PROFINET IM 155-6PN estandar,
méx. 32 méduios de periferia, y 16 moduios ET 200AL, Single Hot
Swapping, ind. médulo de senvidor (BEST193-6PA00-0AAD),

Informacion general

Designacion del tipo de producto M 1556 PNST
Versién funcional del HW FS03 o superior
Version de frmware

-Esﬁ'wmmﬁl’w. Si

o Datos de I8M Si; 1IBMO a 18M3

o Cambio de médulo durante el funcionamiento (Hot- Si; Single Hot-Swapping

Swapping)

o Modo iséerono No

o STEP 7 TIA Portal configurablefintegrado desde Vi4

version
© STEP 7 configurabdl grado desde i V5.5 SP4 o sup.
o PROFINET, versidn GSD/revision GSD o sup. v231i-

Control de la configuracién
via registro
Tension de alimentacién

Valor nominal (DC)

Rango admisibie, limite inferior (DC) 192V
Rango admisibie, limite superior (DC) 288V
P 30N contra i ion de p Si
Proteccidn contra conocrcuito Si

o Puenteo de caidas de red'de tensidn 10ms
Intensidad de entrada
Consumo (valor nominal) 450 mA
Consumo, max. 550 mA
Intensidad de cerre, max. 37A
M 009 A™s

Polencia de alimentacion al bus de fondo 45w

|

Pérdicas, tip. 19w

1
g
3
|

o ESpacio de girecciones por modulo, max. 256 byte; Por entradasalida
o Espacio de direcciones por estacion, max. 512 byte, En funcitn de la configuracion
B6ES71556AU010BNO Sujeto a cambios
Pagina 1/3 194/2023 © Copyright Siemens
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© Nimero de médulos ET 200SP utilizables, max.
o NGmero de modulos ET 200AL utilizables, max.

o Nimero de submodulos por estacidn, max.

5
3
g
&

N° de inlerfaces PROFINET 1. 2 puenos (switch)

© NGmero de puerios
* Switch integrado
PROFIN

2 e

uSlizables: BA 2x RJ45, BA 2x FC, BA 2x M12

o PROFINET 10-Device
o Comunicacion IE abienta
o Redundancia del medio

oo
3

— IRT Si; con tiempos de ciclo de emision de 250 ps a 4 ms en incrementos
de 125ps

— PROFlenergy Si

— Arranque priorizado Si

— Shared Device Si

— N° de 10 Controlier con Shared Device, méx. 2

Fisica de la interfaz

® Método de transferencia PROFINET a 100 Mbits’s full doplex (100BASE-TX)

© 100 Mbs/'s Si; PROFINET a 100 Mbits/s full doplex (100BASE-TX)
o Autonegociacién si

® Autocrossing Si

Protocolos

o Redundancia de sistema PROFINET (S2) No
Redundancia ded medio
— MRP Si
— MRPD No
 Comunicackn lEabens
e TCPAP Si
* SNMP Si
e LLDP Si
Sefalizador de estado Si
Alarmas Si
Funddndediﬁ Si
e LED RUN Si; LED verde
« LED ERROR Si; LED rojo
e LED MAINT Si; LED amarilo
Vg dela de ali tacion (LED PWR) Si; LED PWR verde
® Indicador de conexidn LINK TX/RX Si; 2 LED Link verdes en BusAdapter

Aislamiento galvénico
entre el bus posterior y la electronica No
entre PROFINET y los restantes circuitos Si; 1500 V AC (ensayo de tipo)
entre a alimentacidn y los restantes Grcuilos No

Diferencia de potencial admisible

entre diferentes circuitos Muy baja tension de proteccion MBTP/SELV

Aislamiento ensayado con 707 VDC (Type Test)

Clase de carga de red 2

Security level Seg(n Security Level 1 Test Cases V1.1.1

B6ES71556AU010BNO 100412023 Sujeto a cambios
Péagina 2/3 © Copyright Siemens
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Condiciones ambientales

o Posicién de montaje horizontal, min. 30°C
o Posicién de montaje horizontal, max 80°C
o Posicién de montaje vertical, min. 30°C
o Posicion de vertical, max. 50°C

® Altitud de instalacion sobre el nivel del mar, max 5000m
sistema de conexion / titulo

® via emision BUBA

Ancho
Altura 17 mm
Profundidad 74 mm

Ultima modificacion: 31732023 @
6ES71556AU010BNO Sujeto a cambios
Pagina 3/3 19472023 © Copyright Siemens
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Datos técnicos del Al 4x] 2+/4-wire ST

INDICES

La tabla siguiente contiene los datos técnicos (version de 06/2020). Encontrara una hoj@ de
datos técnicos, diariamente actualizada, en Internet
(nttps:/isupport. ndustry siemens. comics/ww/es/pvi6EST 134-6GD01-0BA 1/1d 2di=es).

Referencla GEST134-0GD01-0BA1
Informacién general
Designacidn del tipo de producto Al &xl| 2-/4-mire ST
Versién funconal del HW FS02 o superior
Versién de frmware
« Es posible actualizar el FW. Si
BaseUnits utilizables BU tipo AD, A1
Cédigo de color para etiqueta de identificacidn  CCO3
por color de modulo
Funcién del producto
« Datos de IAM Si; IAMO a 18M3
o  Modo iséerono No
« Rango de medida escalable No
Ingenierfa con
o STEP 7 TIA Portal configurable/integrado V14 /-
desde versidn
o STEP 7 configurablefintegrado desde ver- V5.6 0 superior
sién
o PCS 7 configurablefintegrada desde ver. ~ V8.1SP1
sién
o PROFIBUS, versidn GSOfrevision GSDo  un archivo GSD respect? con revision 3y
sup. 50 sup.
o PROFINET, versién GSDirevisién GSD o~ GSOML V2.3
sup.
Modo de operacién
« Sobremuestreo No
e MSI No

27

Moduo de entradas analdgicas Al 4xl 2/4.wire ST (BEST134.6GD01-0BA 1)
Manual de producto, 06/2020, ASEQ3551868-AF

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Raferencia GEB7134-6GD01-0BA1
CIR - Configuration In RUN

Posibildad de reparametrizar en RUN Si

Calibracién posile en RUN No
Tensién de alimentackn

Valor nominal (DC) 24V

Rango admisile, imite inferior (OC) 192V

Rango admisile, imite superior (DC) 288V

Proteccitn contra inversién de polaridad Si
Intensidad de entrada

Consumo, max 37 mA: Sin alimentacién de sensores
ANimentacitn de sensores 24 V

e 24V Si

* Proteccén contra corocouto Si

o Intensidad de salida, max

20 mA: Max. 50 mA por canal durante < 10 s

Pérdides

Pérdidas. tip 085 W. sin 6n de all 5n de
Area de direcciones
Espacio de direccionss por médulo

o Espacio de direcciones por modulo, max. 8 byte: + 1 byte para QI (Quality Information)
Configuracin del hardware

Codficacidn automdtica

¢ Elemento de codificacién mecinico Si
Seleccitn de BaseUnit pare veriantes de conedén

o Conexién a 2 hios BU tipo AD, A1

o Conexién a 4 hios BU tpo AD, A1t
Entrades snaiégicas

N de entradas analégicas 4; Entradas dferenciales

Intensidad de entrada admisible para entrada
de corriente (limite de destruccion). méx
Tiempo de odio (fodos los canales), min.

S50 mA

Suma de los tiempos de conversidn basicos y de
los tempos de ejecucion adiconales (en funcdn
delap ko a T

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
424.21.53
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Refersncia GEST134-0GD01-08A1
~ Resistencia de entrada (4 mA a 20 mA) 100 (X + aprox. 0.7 V de tensidn directa del dicdo
en modo a 2 hilcs
Longitud del cable
e apantallado, max. 1000 m
Formacién de velor aneiégico para entrades
Prncpio de medcidn integrador (Sigma Delta)
Tiempo de Infegraciin y conversidn/resciucién por
canal
o Resolucin con rango de rebase (bitsinc. 16 bit
signo), max.
¢ Tiempo de integracion parametrizable Si
o Supresién de perturbaciones de tensin 16,6 /50 /60 Hz
para frecuenca perturbadora f1 en Mz
o Tiempo de conversion (por canal) 180/60/50ms
Filtrado de vaiores medidos
o Nimero de niveles de filtrado 4; ninguno; x4 /x8 /x16
o parametrizable Si
Sensor
Conmdén de los sensores
e para medcién de tensidn No
o para medicidn de cormente como Yansduc-  Si
tor a 2 hilos
- Carga del transductor a 2 hios, max 650
o para medicién de comente como Yansduc-  Si
tor a 4 hilos
Emoriprecisionss
Error de linealidad (referido al rango de entra- 0,01 %
da), (+/)
Error de temperatura (referido al rango de 0,005 %K
entrada), (+/)
Diafonia entre las entradas, min. 50 dB: vilido hasta 25 V de sobretensidn en
otros canales
Precizsion de repeticién en estado estacionario 0,05 %
a 25 *C (referido al rango de entrada), (+/+)
Uimits de eror préotioo en 10do of rango de tem-
perstura
¢ Intensidad, referida ol rango de entrada, 05 %
(+1)
Limits de ervor bésico (limile de ervor prictico &
2°0)
e Intensidad, referida ol rango de entrada, 0.3 %
(+)
Moduo de entradas analdgicas Al dxl 244.wire ST (BEST134.6GD01-0BA 1)
29 Manual de producto, 062020, ASE03551868-AF
Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez - 427 -
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Referencia GES7134-6G001-0BA1
Supresitn de tensiones perturbadoras pera (11 +/-
1%), 11 = frecuencia perturbedora
o Perturbacién en modo serie (pico de la 7048
perturbacién < valor nominal del rango de
entrada), min
¢ Tensién en modo comin, mdx. 1oV
o Perturbacién en modo comdn, min. 90 dB
Alarmas/diagnéeticoafinformacién de estado
Funcidn de diagnéstico Si
ANarmas
e Alarma de diagndstico Si
e Alarma de limite No
Aviscs de diagnéeicos
Si

e Vigilanca de la tensién de almentacdn
¢ Rotura de hio
o Cortocircusto

Si;conda20mA

Si; en modo a 2 hios: cortoorcuito de la alimen-
tacidn de sensores a masa o de una entrada y la

almentacién de sensores
o Falo agrupado Si
¢ Rebase por exceso/por defecto Si
LED sefiaitrador de diagnéefico
¢ Vigilanca de la tensién de alimentacién Si; LED verde
(LED PWR)
¢ Indicador de estado de canal Si; LED verde

e para diagndssco de canales
o para diagndssco de mddulo

No
Si; LED verdelrop

Asiamiento gaiviinico
Alsiamiento gaiviinico de canales
e ente los canales

e ente los canales y bus de fondo
e ente los canales y la aimentacion de la

Si; Por grupos de canales entre el grupo de en-
tradas de comiente de 2 hilos y el grupo de en-
tradas de corriente de 4 hios

Si
Si; Solo con transmisores a 4 hilos

electrénica
Diferencia de potencial admisibie
entre las entradas (UCM) 10VDC
Alsiamiento
Asslamiento ensayado con 707 VOC (Type Tesy)

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
424.21.53
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Referencia GEST7134-0GD01-0BA1
Condiciones emblentales
Temperatura amblents en serviclo
o Posicén de montaje horizontal, min -30°C
e Posicén de montaje horizontal, max 60°C
* Posicon de montaje verScal, min 30 °C
¢ Posicion de montaje versical, mdx 50°C
Altitud en servicio referida al nivel del mar
e Altitud de instalacién sobre el nivel ded mar, 5 000 m; Restricciones con alturas de instalacién
mdx > 2 000 m, ver Manual
Dimenslones
Ancho 15 mm
Alura 73 mm
Profuncidad 58 mm
Pesos
Peso, aprox g
Autor: Odei Omar Gonzdlez Hernandez - 429 -
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Referencia 6ES7515-2AN03-0ABO
Informacion general
Designacion del tipo de producto CPU 1515-2 PN
Version funcional del HW FSO1
Version de firmware V3.0
Funcion del producto
¢ Datos de I&M Si; I&MO0 a I&M3

e Modo isécrono

Si; Centralizado y descentralizado; con ciclo OB
6x minimo de 375 ps (descentralizado) y 1 ms

(centralizado)

Ingenieria con

e STEP 7 TIA Portal configurable/integrado
desde version

V18 (FW V3.0); con versiones anteriores del TIA
Portal, configurable como 6ES7515-2AM02-0ABO

Control de la configuracion

via registro Si

Display

Diagonal de la pantalla [cm] 6,1cm

Elementos de mando

N° de teclas 8

Teclas de seleccion de modo 2

Tension de alimentacion

Valor nominal (DC) 24V

Rango admisible, limite inferior (DC) 19,2V

Rango admisible, limite superior (DC) 288V

Proteccion contra inversion de polaridad Si
Puenteo de caidas de red y tension

¢ Puenteo de caidas de red/de tension S5ms

¢ Tasa de repeticion, min. s

Intensidad de entrada

Consumo (valor nominal) 0,83A

Consumo, max. 1,03A

Intensidad de cierre, max.
I’t

1,15 A; Valor nominal
0,6 A*s

Potencia
Potencia de alimentacion al bus de fondo

12W

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez

424.21.53

- 430 -



Escuela Universitaria
Politécnica - La Almunia

e Banda numérica

e Tamano, max.

Centro adscrito Automatizacién de una granja avicola
Universidad Zaragoza
INDICES
Referencia 6ES7515-2AN03-0ABO
Potencia absorbida del bus de fondo (balance) 6,2W
Pérdidas
Pérdidas, tip. 79W
Memoria
N° de slots para tarjeta SIMATIC Multi Media 1
Card
se requiere una SIMATIC Memory Card Si
Memoria de trabajo
¢ Integrada (para programa) 1 Mbyte
¢ Integrada (para datos) 4,5 Mbyte
Memoria de carga
¢ enchufable (SIMATIC Memory Card), méx. 32 Gbyte
Respaldo
¢ libre de mantenimiento Si
Tiempos de ejecucion de la CPU
para operaciones de bits, tip. 6ns
para operaciones a palabras, tip. 7ns
para artitmética de coma fija, tip. 9ns
para artitmética de coma flotante, tip. 37 ns
CPU-bloques
N.° de elementos (total): 8 000; Bloques (OB, FB, FC, DB) y UDT
DB

1... 60 999; dividida en: de la banda numérica
usable por el usuario: 1 ... 59 999 y la banda nu-
mérica via DBs generados por SFC 86: 60 000 ...
60 999

4,5 Mbyte; con DBs direccionados absolutamen-
te, max. 64 kbytes

FB

¢ Banda numérica 0...65535

¢ Tamano, max. 1 Mbyte
FC

¢ Banda numérica 0..65535

¢ Tamarno, max. 1 Mbyte
OB

¢ Tamano, max. 1 Mbyte

¢ N°de OBs de ciclo libre 100

e N°de OBs de alarma horaria 20

¢ N°de OBs de alarma de retardo 20

e N°de OBs de alarma ciclica

¢ N°de OBs de alarma de proceso

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Referencia 6ES7515-2AN03-0ABO
¢ N°de OBs de alarmas DPV1 3
e N°de OBs de modo isocrono 2
e N°de OBs de alarmas de sincronismo tec- 2
noldgicas
¢ N°de OBs de arranque 100
¢ N°de OBs de errores asincronos 4
¢ N°de OBs de errores sincronos 2
¢ N°de alarmas de diagnéstico 1
Profundidad de anidamiento
¢ por cada prioridad 24
Contadore.s, temporizadores y su
remanencia
Contadores S7
¢ Cantidad 2048
Remanencia
— Configurable Si

Contadores IEC

¢ Cantidad cualquiera (limitado solo por la memoria de tra-
bajo)
Remanencia
— Configurable Si
Temporizadores S7
¢ Cantidad 2048
Remanencia
— Configurable Si

Temporizadores IEC

~

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Referencia 6ES7515-2AN03-0ABO
¢ Remanencia predeterminada No

Datos locales

¢ por cada prioridad, max.

64 kbyte; max. 16 kbytes por bloque

Area de direcciones
Numero de médulos de EIS

8 192; n.° max. de médulos/submédulos

Area de direcciones de periferia
e Entradas

« Salidas

de ellos, de cada subsistema de E/S

32 kbyte; Todas las entradas estan en la imagen
de proceso

32 kbyte; Todas las salidas estan en la imagen de
proceso

— Entradas (volumen) 8 kbyte
— Salidas (volumen) 8 kbyte
de ellas, por cada CM/CP
— Entradas (volumen) 8 kbyte
— Salidas (volumen) 8 kbyte
Imagenes de subproceso
¢ N°de imagenes de subproceso, max. 32

Configuracion del hardware
Numero de sistemas IO descentralizados

64; Se entiende por sistema 10 descentralizado la
integracion de periferia descentralizada a través
de maédulos de comunicacion PROFINET o PROFI-
BUS y la conexion de la periferia a través de mo-
dulos maestros AS-i o Links (p. e]., IE/PB-Link)

N° de maestros DP
e viaCM

8; En total se pueden enchufar un maximo de 8
CMs/CPs (PROFIBUS, PROFINET, Ethernet)

Numero de 10-Controller

 integrada 2
e viaCM 8; En total se pueden enchufar un maximo de 8
CMs/CPs (PROFIBUS, PROFINET, Ethernet)
Bastidores

e Moddulos por bastidor, max.

e Nudmero de lineas, max.

32; CPU + 31 médulos
1

CM PaP
e Ndmero de CMs PaP

El nimero de CM PaP conectables solo esta limi-
tado por la disponibilidad de los slots

Hora
Reloj

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Referencia 6ES7515-2AN03-0ABO
Contador de horas de funcionamiento

¢ Cantidad 16
Sincronizacion de la hora

« Soporta Si

« en el autdmata, maestro Si

¢ en el automata, esclavo Si

e por Ethernet via NTP Si

Interfaces

N° de interfaces PROFINET 2

1. Interfaz
Fisica de la interfaz

¢ RJ 45 (Ethernet) Si; X1

e Numero de puertos 2

¢ Switch integrado Si
Protocolos

« Protocolo IP Si; IPv4

¢ PROFINET 10-Controller Si

e PROFINET 10-Device Si

e Comunicacién SIMATIC Si

¢ Comunicacion IE abierta Si; También disponible cifrada

o Servidores web Si

¢ Redundancia del medio Si

PROFINET I0-Controller
Servicios

— Comunicacién PG/OP Si
— Modo isécrono Si

— Intercambio de datos directo

- IRT
— PROFlenergy
— Arranque priorizado

— N°de 10 Devices que se pueden conec-
tar en total, max.

— de los cuales, 10 devices con IRT, max.

— N° de 10-Devices conectables para RT,
max.

— de ellos, en linea, max.

— N°de 10-Devices activables/desactiva-
bles simultdneamente, max.

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Si; Requisitos: IRT y modo isécrono (MRPD opcio-
nal)

Si

Si; mediante programa de usuario

Si; max. 32 PROFINET Devices

256; En total se puede conectar un maximo de 1
000 unidades periféricas descentralizadas via AS-
i, PROFIBUS o PROFINET

64
256

256

8; En total a través de todas las interfaces
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8

— N°de 10-Devices por herramienta,
max.

— Tiempos de actualizacion

Tiempo de actualizacion con IRT
— con un ciclo de emision de 250 ps

— con un ciclo de emision de 500 ps
— con un ciclo de emision de 1 ms
— con un ciclo de emision de 2 ms
— con un ciclo de emision de 4 ms

— Con IRT y parametrizacion de tiempos
de ciclo de envio "impares”

Tiempos de actualizacién con RT
— con un ciclo de emision de 250 ps

— con un ciclo de emision de 500 ps
— con un ciclo de emisiéon de 1 ms
— con un ciclo de emisiéon de 2 ms

— con un ciclo de emision de 4 ms

El valor minimo del tiempo de actualizacion tam-
bién depende de la parte de comunicacion ajusta-
da para PROFINET 10, de la cantidad de 10-Devi-
ces y de la cantidad de datos dtiles configurados

250 ps a 4 ms. Nota: con IRT en modo isécrono es
determinante el tiempo de refresco minimo de
375 ps del OB isécrono

500 psa8ms
Tmsaléms
2msa32ms
4msa64ms

Tiempo de actualizacion = ciclo de emision “im-
par” ajustado (cualquier multiplo de 125 ps: 375
ps, 625 ps ... 3 875 ps)

250 psa 128 ms
500 ps a 256 ms
TmsaS5i2ms
2msaS5i2ms

4msaSi2ms

PROFINET 10-Device
Servicios
— Comunicacién PG/IOP

— Modo isécrono
— IRT

— PROFlenergy

— Shared Device

— N°de 10 Controller con Shared Device,
max.

— activar/desactivar I-Devices

— Asset Management Record

Si

No

Si

Si; mediante programa de usuario
Si

4

Si; mediante programa de usuario

Si; mediante programa de usuario

2. Interfaz
Fisica de la interfaz
e RJ 45 (Ethernet)
¢ Namero de puertos

o Switch intearado

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Si; X2

No
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e PROFINET 10-Controller Si
o PROFINET I0-Device Si

o Comunicacion SIMATIC

e Comunicacion IE abierta

Si

Si; También disponible cifrada

¢ Servidores web Si

¢ Redundancia del medio No

PROFINET 10-Controller

Servicios

— Comunicacién PG/OP Si
— Modo isécrono No
— Intercambio de datos directo No
— IRT No
-~ PROFlenergy Si; mediante programa de usuario

— Arranque priorizado

— N°de 10 Devices que se pueden conec-
tar en total, max.

— N°de 10-Devices conectables para RT,
max.

— de ellos, en linea, max.

— N°de 10-Devices activables/desactiva-
bles simultdaneamente, max.

— N° de 10-Devices por herramienta,
max.

— Tiempos de actualizacién

Tiempos de actualizaciéon con RT

— con un ciclo de emision de 1 ms

No

32; En total se puede conectar un maximo de 1
000 unidades periféricas descentralizadas via AS-
i, PROFIBUS o PROFINET

32

32

8; En total a través de todas las interfaces
8

El valor minimo del tiempo de actualizaciéon tam-
bién depende de la parte de comunicacion ajusta-
da para PROFINET 10, de la cantidad de 10-Devi-
ces y de la cantidad de datos dtiles configurados

TmsaS512ms

PROFINET 10-Device
Servicios
— Comunicacién PG/OP

— Modo isécrono

— IRT

— PROFlenergy

— Arranque priorizado
— Shared Device

— N°de 10 Controller con Shared Device,
max.

— activar/desactivar I-Devices

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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Si

No

No

Si; mediante programa de usuario
No

Si

4

Si; mediante programa de usuario
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RJ 45 (Ethernet)

e 100 Mbits/s Si

e Autonegociacion Si

¢ Autocrossing Si

¢ LED de estado Industrial Ethernet Si

Protocolos

Soporta protocolo para PROFisafe No

N° de conexiones

¢ Numero de conexiones max.

256; via interfaces integradas de la CPU y CPICM
conectados

¢ Nuamero de conexiones reservadas para 10
ES/IHMI/Web
¢ Nuamero de conexiones via interfaces inte- 128
gradas
¢ Nuamero de conexiones de S7 Routing 16
Funcionamiento redundante
e H-Sync Forwarding Si

Redundancia del medio
— Redundancia del medio

- MRP

—  MRP Interconnection sonortada

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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solo a través de la 1.era interfaz (X1)

Si; MRP Automanager seguin IEC 62439-2 Edition
2.0; MRP Manager; MRP Client

Si* cama disnnsitiva del anilla MRP seaiin IFC
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— varias conexiones pasivas por puerto, Si
funcién soportada
¢ ISO-on-TCP (RFC1006) Si
— Tamarno de datos, max. 64 kbyte
e UDP Si

— Tamano de datos, max.

— UDP-Multicast

e DHCP

e« DNS

e SNMP

« DCP

e LLDP

o Codificacion

2 kbyte; 1 472 bytes con UDP Broadcast
Si; max. 118 circuitos Multicast

Si

Si

Si

Si

Si

Si; opcional

Servidores web

e HTTP Si; Paginas estandar y de usuario
e HTTPS Si; Paginas estandar y de usuario
OPCUA

¢ Requiere licencia runtime

e OPCUAClient

— Autenticacion de aplicaciones

— Politicas de seauridad

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez

424.21.53

Si; Licencia "Medium" necesaria

Si; acceso a datos (Read/Write registrados), llama-
da de método

Si

Politicas de seanridad disnonihles: ninanina Ra-
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— Numero de llamadas simultaneas de 5
las instrucciones del cliente
OPC_UA_ReadList, OPC_UA_WriteList y
OPC_UA_MethodCall, max.
— Ndmero de nodos registrables, max. 5 000
— Numero de llamadas a métodos de 100
OPC_UA_MethodCall registrables, max.
— Numero de entradas/salidas en casode 20

llamada de OPC_UA_MethodCall, max.
e OPCUA Server

— Autenticacion de aplicaciones

— Politicas de seguridad

— Autenticacion de usuarios

— soporte de GDS (gestion de certifica-
dos)

— Numero de sesiones, max.
— Numero de variables accesibles, max.
— Nudmero de nodos registrables, max.

— Numero de suscripciones por sesion,
max.

— Intervalo de muestreo, min.
— Intervalo de emision, min.
— Numero de métodos de servidor, max.

— Nudmero de entradas/salidas por méto-
do de servidor, max.

— Nudmero de elementos vigilados (moni-
tored items), max.

— Numero de interfaces del servidor,
max.

— Nudmero de nodos en interfaces del ser-
vidor definidas por el usuario, max.

¢ Alarms and Conditions
— Nudmero de avisos de programa

— Nudmero de avisos para diagnéstico de
sistema

Si; acceso a datos (Read, Write, Subscribe), llama-
da de método, Alarms & Condition (A&C), espacio
para direccion personalizada

Si

directivas de seguridad disponibles: None, Ba-
sic128Rsa15, Basic256Rsa15, Basic256Sha256,
Aes128Sha256Rsa0Oaep, Aes256Sha256RsaPss

"Anénimo o mediante nombre de usuario y con-
trasena

Si

48

100 000
20 000
50

100 ms
100 ms
50
20

4 000; con intervalo de muestreo 1 s e intervalo
de emisién 1s

10 cJu del tipo "Interfaz de servidor"/"Companion
Specification" y 20 del tipo "Espacio de nombres
de referencia”

30 000

Si
200
100

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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e LED MAINT Si
e LEDSTOP ACTIVE Si
¢ Indicador de conexion LINK TX/RX Si

Objetos tecnolégicos soportados

Motion Control

¢ Nadmero de recursos de Motion Control dis-
ponibles para objetos tecnolégicos

e recursos de control de movimiento necesa-
rios

— por eje de velocidad
— por eje de posicionamiento
— por eje sincrono
— por encoder externo
— porleva
— por pista de levas
— por detector
¢ Eje de posicionamiento

— Nudmero de ejes de posicionamiento
con ciclo de control de movimiento de
4 ms (valor tip.)

— Nuamero de ejes de posicionamiento
con ciclo de control de movimiento de
8 ms (valor tip.)

Regulador
e PID_Compact

e PID_3Step
e PID Temp

Contaje y medida

Si; Nota: El niimero de objetos tecnoldgicos influ-
ye en el tiempo de ciclo del programa del PLC;
ayuda para seleccion disponible en la TIA Selec-
tion Tool

2400

40
80
160
80
20
160
40

1"

20

Si; regulador PID universal con optimizacion inte-
grada

Si; regulador PID con optimizacion para valvulas
integrada

Si; Regulador PID con optimizacion integrada para
temperatura

o High Speed Counter Si
Normas, homologaciones, certificados
Apto para funciones de seguridad No

Condiciones ambientales
Temperatura ambiente en servicio

¢ Posicion de montaje horizontal, min.

¢ Posicion de montaje horizontal, max.

Autor: Odei Omar Gonzalez Hernandez
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-30 °C; Sin condensacion

60 °C; Pantalla: 50 °C; la pantalla se apaga a una
temperatura de empleo tip. de 50 °C
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¢ Posicion de montaje vertical, max.

40 °C; Pantalla: 40 °C; la pantalla se apaga a una
temperatura de empleo tip. de 40 °C

Temperatura ambiente en
almacenajel/transporte

e min.

¢ max.

-40 °C
70°C

Altitud en servicio referida al nivel del mar

* Altitud de instalacion sobre el nivel del
mar, max.

5 000 m; Restricciones con alturas de instalacion
> 2 000 m, ver Manual

configuracién / titulo
configuracion / programacion / titulo
Lenguaje de programacion

- Kop Si
- FUP Si
- AWL Si
- SCL Si
- CFC Si
— GRAPH Si
Proteccion de know-how
¢ Proteccion de programas de usuario/Pro- Si
teccion por contrasena
e Proteccion contra copia Si
o Proteccion de bloques Si
Proteccion de acceso
s nratarrian da lac Aatne da Fanfiniracidn <
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