2 CHECKLIST DE BANCO DE PRUEBAS Y DIAGNOSTICO DE
FALLAS — MODULO 06

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatrdnica

Médulo 06: Médulo 06: Automatizacion Secuencial, Neumatica, Electrovélvulas y Maquinas de Estados

Prototipo Evaluado: Estacién automatizada de alimentacion y prensado neumatico gobernada por Maquina de

Estados Finitos (FSM), Watchdog anti-atasco y Parada de Emergencia

1. Lista de Verificacion Previa al Encendido (Pre-Flight Checklist)

® [] 1. Inspeccion Mecanica en Frio: ;Los engranajes, poleas, brazos o vastagos se mueven libremente con la
mano sin chocar contra soportes ni tensar cables?
® [] 2. Verificaciéon de Alimentacion Aislada: ;Estan separados los +12 v de fuerza de los +5 v logicos del

Arduino UNO?

® [] 3. Continuidad de Tierra Comin ( GND ): ;Existe un puente firme entre el GND de la fuente de motores,
el riel azul de la protoboard y el pin GND  del Arduino?

® []4. Parada de Emergencia Operativa: ;El pulsador de parada o el final de carrera de seguridad esta
correctamente conectado al pin con INPUT_PULLUP ?
® []5. Comunicacion Serie a 115200 bps : ;Aparece la trama 3ISON periddica al abrir el Monitor Serie o

ejecutar el supervisor en Python?

2. Matriz de Diagnostico de Fallas Electromecanicas

Sintoma Observado en el

Banco

El Arduino se reinicia solo al
mover el motor o servomotor

El motor zumba pero el eje de
salida no gira

El contador de pulsos o final de
carrera marca lecturas dobles o
erraticas

El actuador se mueve en
sentido opuesto al esperado

Causa Raiz Mas Probable

Caida de tension (brown-out) por
pico de corriente en la linea de 5
V del USB

Valor PWM dentro de la zona
muerta de friccion estatica o
bloqueo mecanico

Rebote mecanico de contactos
(bounce) o falta de resistencia pull-

up

Polaridad invertida en OUT1/0UT2
o canales A/B del encoder
intercambiados

Solucién Practica Inmediata

Alimenta los motores/servos con fuente
externa independiente y une solo el cable
GND con el Arduino.

Sube el PWM por encima de 65/255 vy verifica
gue los engranajes no estén excesivamente
apretados.

Activa INPUT_PULLUP en pinMode() y
aplica filtro de tiempo minimo ( 50 ms ) o
condensador de 100 nF .

Invierte el par de cables del motor en la
bornera del Puente H o intercambia los pines
IN1 e IN2.

3. Diagrama de Flujo de Senales para Diagndstico Rapido



PLANO 2 (CINEMATICA, FLUJO DE SENALES Y LAZO DE CONTROL): MODULO 06: AUTOMATIZACION SECUENCIAL, NEUMATICA Y MAQUINAS DE EST

Arquitectura funcional de extremo a extremo: Percepcién Fisica -> Algoritmo de Control -> Actuacién Mecanica -> Supervisién HMI

ESTADO 0 -> 1: ALIMENTAR ESTADO 2: PRENSADO NEUI

ESTADO 3: RETORNO Y CICLO ‘ ESTADO 4: EMERGENCIA / HMI

©: REPOSO (Todo OFF) Pieza detectada en molde Cumplidos 1.50@ ms: Si Pin 2 (E-Stop) == @
Evento: Pulsa START Apaga Relé 1 Apaga Electrovilvula © Timeout > 5.000 ms:
Pasa a 1: ALIMENTANDO Activa Relé 2 (Pin 8): Cilindro sube por aire CORTA Relé 1y Relé 2
Activa Relé 1 (Pin 7) Electrovdlvula 12V ON © resorte interno Activa Baliza Roja (18)
Espera Sensor Pieza (4) Cilindro baja y toca (5) Incrementa lote +1 Exige comando RESET
Timeout seguridad: 5 s Mantiene 1.500 ms Regresa a @: REPOSO explicito para rearmar

ESTRUCTURA DE MAQUINA DE ESTADOS FINITOS (FSM C++) PRUEBAS DE SEGURIDAD Y SECUENCIA EN BANCO
if (digitalRead(PIN_ESTOP) == LOW) { </ PRUEBA 1: Ciclo normal completo -> Verifica lotes = 1.
apagarTodasLasValvulas(); </ PRUEBA 2: Pulsar E-Stop en pleno prensado -> Corte < 1 ms.
estado = ESTADO_EMERGENCIA; </ PRUEBA 3: Simular atasco (no activar sensor de pieza) ->
} Verifica disparo automitico de Timeout a los 5.0 s.
switch (estado) {

case ESTADO_REPOSO: Ejecucién en Raspberry Pi:

if (digitalRead(PIN_START) == LOW) cambiarEstado(ESTADO_ALIMENTANDO); $ python3 02_supervision_mecatronica_modulo_06.py

break; $ bash @3_pruebas_y_calibracion_modulo_86.sh
case ESTADO_ALIMENTANDO:

digitalWrite(PIN_RELE_ALIM, HIGH);

if (digitalRead(PIN_SENSOR_PIEZA) == LOW) cambiarEstado(ESTADO_PRENSANDO);

break;
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