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CREACION DE UN ALMACEN DE OPERACIONES
INTELIGENTE Y AUTOMATIZADO, DISENADO PARA
OPTIMIZAR Y MEJORAR SIGNIFICATIVAMENTE LOS

PROCESOS DE ALMACENAMIENTO Y DISTRIBUCION.
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Optimizacion de Rutas y Procesos. S Criticos

Configuraciéon y programacion
adecuada.

Diseno de un almacen escalable,
verstail y adaptable.

Ejecucion Simultanea del Ambiente
Virtual y Fisico




PROBLEMATICA

TECNOLOGIAS
EMERGENTES

INEFICINECIA POR
MANO DE OBRA

ACTIVIDADES
RIESGOSAS

INCREMENTO EN
POBLACION




IMPACTO DE LA SOLUCION
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e Necesidad de comunicacion
efectiva entre dispositivos

e (Gestion centralizada de los
procesos

e Integracion de hardware y
software especializado para un
flujo de trabajo continuo

N

/4

””’lll/\

/L\““““

oooooooooo

oooooooooo
2

Implementacion del Software
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e SCADA: Supervisidon y control a nivel
de planta

e Emulate3D: Simulacidn del
funcionamiento del almacén (racks,
AMRs, robots, cintas transportadoras)

e S5tudio5S000: Integracidny
coordinacidon de la conectividad entre

ambientes fisicos y virtuales
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Estrategia de Solucion [ Modelo de
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Implementacion del Hardware

 Controladores Logicos e Estructura clara para

Programables (PLCs): sistemas de control y
e Interfaces Hombre-Maquina

(HMI): Plataforma grafica para
la interaccion del operador
e Sensores y actuadores

N /4 A\ 4

automatizacion
e Mejor gestiony
optimizacion de recursos




STRAIGHT ROLLER CONVEYOR

T

Evaluation

KR-120-R2700-7 (ROBOT
ANTROPOMOREFICO)

emULeT

Evaluativ,




DEMATIC RAPIDSTORE

ML20 (GRUA)

CONTROLLOGIX 5580: 1756
L81E ALLEN BRADLEY
(CONTROLADOR)




ControlLogix 5580: 1756

L81E Allen Bradley HMI PanelView Plus 7

KUKA KR-120-R2700-7

. e Procesador de 1.4 GHz o Pantallas tactiles capacitivas de 4 a 19
e 6 grados de libertad e Cargas de hasta 1500 kg « Puerto Ethernet integrado oulgadas
° Pe;o: S 1 E0 kg " Eleva a una gitura g 3 MELro  Caracteristicas avanzadas de e Resolucion de hasta 1280x800 pixeles
e Mide aIred,eo.Ior de 2.5m e Aprox 2.35 m de longitud, 900 seguridad « Cuenta con dual Ethernet y hasta 2
* Alcance maximo de 2.7m T @2 Smdne 7 2 180 i e e Compatible con Software Studio puertos USB
* Carga'.s de TREE 120 . altura 5000 e Compatible con Software FactoryTalk
- REEEUETR e ol S0 e i e Alimentacién de 24V View Studio




4

e Controlador Légico
Programable (PLC):

Funcién: El cerebro de la
operacion. Procesa datos de los
sensores y emite comandos a los
diversos actuadores y sistemas
(como los AMRs, conveyors, y
robots antropomarficos).

e Conveyors:
Funcion: Mueven las cajas a través

del almacén hacia o desde los
AMRs o areas de almacenamiento.

e Robots Antropomorficos:

Funcion: Encargados de la
paletizacion y despaletizacion de
cajas.

e Racks de Almacenamiento

Funcion: Almacenan las cajas que
son manipuladas por los robots y
los AMRs.

e AMRs (Autonomous Mobile
Robots):

Funcién: Transportan cajas entre
diferentes ubicaciones del almacén
segun las instrucciones del PLC

e Red de Comunicaciones

Funcion: Utiliza Ethernety
Ethernet/IP para garantizar una
comunicacion fluida y segura entre

todos los componentes del sistema.

Rockwell Software

Studio 5000

ESMuULATE=S0D
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LOGICA DE PROGRAMACION [PLC) Stﬁa 5000
uadio
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Rockwell Software

LOGICA DE PROGRAMACION [PLC] 0 SO

[ BEEEGEE RS ETRBENGTEN - Program Parameters and MainProgram

Scope; 5 MainProgram | Show: _'{\” Tags ~ T

=2/« Usage Value * Force Mask * Style Data Type Description Constant

Local Decimal BOOL Click here to add a ne
AMRMotor] Local ' Decimal BOOL
AMRMotor2 Local 0 Decimal BOOL
AMRMotor3 Local ) Decimal BOOL
AMRMotor4 Local ) Decimal BOOL
AMRMotors Local Decimal BOOL
AMRMOotor6 Local ) Decimal BOOL
AMRMotor? Local ) Decimal BOOL
AMRMotord Local Decimal BOOL
AMRMotord Local ( Decimal BOOL
AMRMotor10 Local ( Decimal BOOL

AMRMotor11 Local ( Decimal BOOL

SISSISTISTS IS IS S S
LSS ISTISTS IS IS S S

AMRMotor12 Local Decimal BOOL
AMRMotor13 Local Decimal BOOL
AMREMotor14 Local Decimal BOOL

ConveyorKeep.. Local Decimal BOOL
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W
W
W
W
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ConveyorMotor1 Local i Decimal BOOL
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30M HARDWARE

Cantidad Proveedor

Elemento Descripcion
Controlador Principal [FLC Control adores |dgicos prograrmables

ores de Presencia 1S0res para d 27 Orron
Siztermnas de transporte ¥ lnterrall
Brazoz para mover pallets 2B ABRE
AR Hobotz mdwiles autdnomos para transporte de merc.
Robots Pick and Place Fobots para
Protocolos de Cornunicacic Configuracian v s
Fuente: Alimentacion & Fuentes

= de Carga DC

Ernulate 30

ctar presencia v caracteristicas

g [ = |£| r_li L

Fanuc
Yarado
Flear Well

E staciones de carga para brazos mecanicos B Custom

= de comunica

LTl

E structuras para almacenar las cajas 18 Global Industrial

Software de deszarrollo v programacion de Rockwell
Software
10 Internolcontratista
A0 Adafruit

SUpEryI SOres Ferzonal para supervicidn v operacion
FAadulos Bluetooth FAadulos de comunicacian

HeAl hurnan-rachine interface

Felargin 0%

TOTAL antes del margen

TOTAL

Inversion Total Aproximada:
$3,748,875 USD

La mejora significativa en la
productividad y la reduccion de
costos operativos a largo plazo.

5 Bockwell Autarmation

Software de ernulacidn para PLC 1 Rockwell Autornation
Software de Apovo de Foct Software adicional de apoua 1 Rockwell Autoration

1 Rockwell Autornation
> Apoyo Rockwe Software adicional de apoyvo 1 Rockwell Autormation

1 Rockwell Autarnation

Precio Unitario [ Precio Mimimo [USD Precio Maximo [USD]

£1.200 $1.000
$50 $£40
£3.000 $2.500
$15.000 $12.000
$65.000 £45.000
20,000 $18.000

10,000

£100

500 400
45000 44 /00
$2.000 $1.800

$£500 £400
£3.600 43,000

$2 000 41,800
$R0.000 £45.000
$10 $a
$400 $150

Retorno de Inversion 30.61%
(ROI) a Largo Plazo:

La inversién en tecnologia avanzada como
controladores PLC, sensores y actuadores
eficientes no solo mejora la productividad
sino que también reduce costos operativos

Costo Total [USD]
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PRUS

LONS

Reduccion de costos a largo plazo
Mejora en la eficiencia operativa
Menor necesidad de espacio fisico
Flexibilidad operativa

Ventaja competitiva

Impacto en el empleo

Riesgo tecnologico

Obsolescencia

Costos de mantenimiento y actualizacion
Tiempo de implementacion




COMPARACION ALMACEN

COSTOS LABORALES Y GASTOS ASOCIADOS

(SALARIOS, SEGUROS DE GASTOS MEDICOS, SINDICATOS, VACACIONES)

CAPACIDAD DE OPERACION CONTINUA

*® i%%'@

EFICIENCIA'YY ERRORES HUMANOS

. ADAPTABILIDAD Y ESCALABILIDAD



RESULTADOS

e Implementacion exitosa del gemelo digital

WRENOUEE THRNRORIRTY

e Eficiencia a través de la variable de tiempo

e Capacidad de operacion continua (24/7)

1 Q1%

e Adaptabilidad y escalabilidad

@ N
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LONCLUSIONES

e |ndustria 4.0

e Optimizacion la eficienciay la
competitividad en la cadena de
suministro.

e Emulate3D y AWS IoT: Mejora en la
precision del inventario, reduccion
tiempos y minimizacion de errores

e Desafios eticos y sociales
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SIMULACION DE ALMACEN
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