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CAPITULO 1

1.1. Introduccion

En la actualidad es innegable la necesidad de ser competitivo para los
miembros de la sociedad industrial mundial. Los consumidores de los productos
que se mercadean a todo nivel sensan la competitividad de una empresa en base
a la calidad, el precio y el servicio ofrecidos. Los industriales para captar la
preferencia de quienes adquieren sus productos, tienen que apoyarse en la tan
evolutiva tecnologia de fin de siglo.

El servicio se proporciona en la mayoria de los casos por personal y calificado.

La calidad y el precio se determina desde la linea de produccion; luego
entonces, desde la linea de produccién se puede establecer la posicion en el
mercado de la empresa y, por ende, la cantidad de consumidores que se desea
captar. Producir con calidad y a bajo costo debe ser la meta de quienes buscan
liderear (o al menos permanecer) en el mercado en el cual compiten.

La automatizacion se ha convertido en la respuesta exacta para quienes
viven una evolucidbn constante y vertiginosa tendiente a la optimizacién de
recursos en los sistemas de produccion.

1.2. Definiciéon

Una definicion sencilla y clara de automatizacién: es el hecho de
reemplazar, en un proceso, al elemento humano por un conjunto de elementos de
naturaleza electromecanica, los cuales, al ser coordinados por la sensdrica, y la
hidraulica (y/o neumatica) toman el control del proceso.

1.3. Ventajas

Algunas ventajas principales que se obtienen al hacer uso de la
automatizacion son las siguientes :

Incremento de la productividad
Reduccién de riesgos en zonas peligrosas
Produccién uniforme

Calidad uniforme del producto

Desplazo de mano de obra

Mantenimiento minimo
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1.4. Desventajas

Entre las desventajas mas marcadas que se observan al automatizar, se
puede mencionar :

e Reduccion de fuentes de empleo
o Mantenimiento de equipo

+ Requiere personal capacitado
Alto costo inicial.
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CAPITULO 2

2.1. Introduccién

Los controladores logicos programables (PLC's) fueron disefiados en la
década de los 60's y de han ido modernizando através de los afios ; su principal
objetivo fue el sustituir a los circuitos de control mediante relevadores, debido a
gran costo y mantenimiento que estos requieren.

Algunas de las especificaciones iniciales incluian lo siguiente :

¢ Precio competitivo con los sistemas de relevacion existentes.
Interfases de entrada /salida facilmente intercambiables.
Disefio en forma modular para los subensambles se puedan remover
facilmente para reparacion o reemplazo.
Capacidad de pasar datos recolectados a un sistema central.
El método de programacion del controlador debe ser simple.

Los primeros PLC's ofrecieron funcionalidad en la relevacion,
reemplazando asi a la logica de relevacion y el uso en ambiente industrial fue
alcanzado.

El avance de la tecnologia de los microprocesadores creé un dramatico
cambio en los PLC’s ; estos nuevos microprocesadores aumentaron la flexibilidad
e inteligencia de los PLC'’s.

en adicién a las funciones de relevacion, los PLC’s son ahora capaces de
ejecutar funciones aritméticas y manipulacion de datos, comunicacion e
interaccion con el operador y comunicaciones con computadoras.

El tubo de rayos catddicos (CRT) usado en las computadoras es ahora una
herramienta de programaciéon para interaccion del programador y el PLC
(workmaster) esta fue una alternativa en el tedioso proceso de programacion
manual.

La adicion de funciones aritmeéticas y el mejoramiento de instrucciones
permitié las aplicaciones de los PLC’s con los dispositivos de instrumentacion.
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2.2. Definicion de PLC
P.L.C. Programmable Logic Controller (Controlador Légico Programable)

El PLC es un instrumento electrénico a base de miccroprocesadores, el
cual es utilizado para la automatizacién de procesos industriales, mediante un
programa previamente disefiado en formato escalera y carhigrado a ia memoria
del mismo.

El PLC es capaz de almacenar instrucciones para implementar funciones de
control tales como secuencia, regulacion de tiempo, conten, aritmética,
manipulacion de datos y comunicaciones con maquinas y procesos industriales.

Un PLC puede verse en términos simples como una computadora
industrial.

2.3. Ventajas de un PLC

e Son modulares, debido al RACK, esto es para ajustar al PLC a una

aplicacién especifica.

Son reusables, ya que no se disefian para una aplicacion especifica.

Son econémicos en relacion a los sistemas de relegacion.

Requiere un mantenimiento minimo.

Facilitan la deteccién de fallas.

Se reemplaza la l6gica alambrada.

Son facilmente realambrables y reprogramables.

Son confiables debido a una fabricaciéon con microprocesadores y

circuitos electrénicos.

o Estan disenfados para uso industrial, ya que soportan altas
temperaturas, variaciones de voltaje, ruido magnético, humedad,
etc.

e Son faciles de programar y configurar.

2.4. Desventajas del PLC

s Se usan solo en control, no en potencia ya que su corriente maxima es
de 3 amperes a 120 volts, en algunos casos.

e No presentan una informacion grafica, aunque esta limitacion
desaparece adaptandole pantallas o monitores para observar el proceso.
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2.5. Estructura del PLC
2.5.1. RACK

Es un gabinete debidamente disefiado con conector tipo peine o quitar
facilmente los médulos que contenga. Esta dividido en SLOTS (ranuras), cada slot
puede alojar un modulo.

Los RACK'S se clasifican en :

e Rack Maestro
e Rack Local
e Rack Remoto

2.5.2. Fuente de Poder

Es un circuito electrénico que convierte el VCA en VCD, y debe tener la
capacidad de suministrar la corriente necesaria para energizar al CPU y a los
modulos de /0.

2.5.3. CPU

El cerebro del controlador donde reside la memoria de usuario y el
procesador, el cual ejecuta el programa almacenado en la memoria.

Para el caso del PLC serie 90 - 30, existen 2 tipos de CPU’'S son las
siguientes caracteristicas:

PLC serie 90 ) - | Velocidad Mhz Procesador Puntos de I/O Scan Tipico
30
CPU MOD. 311 8 80188 160 18ms/K
|LCPU MOD. 331 8 80188 512 0.4ms/K

Para ambos CPU’s la memoria del usuario es de 16 KB.

El CPU modelo 311 contiene, ademas, un coprocesador VLSI para mejor
funcionamiento con operaciones booleanas.

El CPU 331 puede expandir su memoria RAM adicionandole un modulo
coprocesador programable ( PCM ).

Existen tres diferentes tipos de este coprocesador :
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De 65 KB, 65 KB y 380 KB de memoria RAM del usuario.

2.5.4. Bateria de Respaldo

Es una bateria de respaldo de litio de larga duracion, la cual sirve para
respaldar la informacién del CPU, en el momento que este se encuentre
desenergizado.

El tiempo de vida tipico de esta bateria para el CPU modelo 311 es de 2
afnos en operacién; para el modelo 331 es de 6 meses en operacion.

El tiempo de vida tipico de la bateria fuera de operacion es de 8 a 10 afios.
2.5.5. Médulos de I/O ( Locales y Remotos )

Médulos de Entrada

Son aquellos médulos que reciben la informacién de dispositivos externos
que egjercen la accion para mantener el control del proceso.

Moédulos de Salida

Son aquellos modulos atrevas de los cuales se envian sefiales para actuar
dispositivos externos que ejercen la accion para monitorear al control del proceso.

Modulos de I/O Locales

Son aquéllos que se encuentran en el mismo RACK que el CPU o RACK
local.

Modulos de I/0 Remotos
Son aquellos que se encuentran en un RACK remoto.

Los modulos de I/O los podemos dividir basicamente en 4 tipos :

eModdulos Digitales

eModdulos Analdgicos

eModulos de Comunicacién
«Moddulos de Propositos Especificos
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2.5.6. Programador

Es el instrumento utilizado para insertar la 16gica de operacién del proceso,
mediante instrucciones de programacién al CPU, ademas, sirve para monitorear el estado de

los elementos programados.
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CAPITULO 3

3.1. Introduccion

La extension de la automatizacion de forma sencilla en cuanto a
mecanismo, y ademas a bajo coste, se ha logrado utilizando técnicas relacionadas
con la neumatica, la cual se basa en la utilizacion de aire comprimido, y es
empleada en la mayor parte de la maquinaria moderna.

La automatizacion industrial a través de componentes neumaticos, es una
de las soluciones sencillas, rentables y con mayor futuro de aplicacién en la
industria.

En la actualidad el mercado ofrece una gama completa de elementos
neumaticos adaptados a cualquier aplicacion.

Cuando loa fuerza y habilidad humana son sustituidas de manera certera
por la fuerza y el control neumatico, se cumple con la razén de existir de toda
organizacion : la generacion de utilidades ; ademas, se usa la energia menos
contaminante : la producida por el aire comprimido.

3.2. Definicion

Los términos neumaticos y Neumatica provienen de la palabra griega
Pneuma que significa aliento o soplo, en su acepcién original, la Neumatica se
ocupa de la dindmica del aire y los fenomenos gaseosos, pero la técnica ha
creado de ella un concepto propio, pues en Neumatica solo se habla de aplicacion
de sobrepresion y de la depresion (vacio).

La Neumatica abarca la totalidad de las aplicaciones de las instalaciones
neumaticas, entendiendo por estas ultimas a toda aquella maquina o aparato que
trabaje con aire aspirado o aire comprimido (aire a presion).

Los elementos neumaticos son moédulos o unidades normalizadas que
pueden emplearse siempre en sistemas de mando sencillos o complejos. La
funcidon de elemento determina la posicion del mismo dentro del sistema de
mando ; el didmetra nominal (paso de aire libre) es el criterio de la potencia.

Es bueno sefialar que la neumatica a baja presion trabaja aproximadamente
en el rango de 0.5 mbar a 500 mbar, mientras que la neumatica a presion normal
trabaja dentro del rango de 3 bar hasta 8 bar, teniendo un bar de 103 dinas / cm?,
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3.3. Ventajas

La energia neumatica, que emplea aire comprimido como fuente de
potencia, tiene cualidades excelentes, entre las que destacan :

El aire es abundante y barato.

Se transforma y se almacena faciimente.

Es limpio, no contamina y carece de problemas de combustidén con
la temperatura.

Flexibilidad y aplicacion de casi todas las ramas de la produccién
industrial.

3.4. Desventajas

La energia neumatica no es utilizable en la totalidad de los casos de la
automatizacion, las posibilidades técnicas de la Neumatica estan sometidas a
ciertas limitaciones que a continuacion se describen.

» Fuerza : Se requiere gran inversion, ya que para producir fuerzas

“grandes” se requiere producir grandes cantidades de aire,
ademas, dado que se depende de la presion de entrada y la
presion de salida y del diametro del embolo en el cilindro
neumatico, la fuerza no siempre sera constante, debido a la
variacion de la presion de entrada en el cilindro, originada por el
rango de presibn maxima y minima que maneja el compresor.

El Volumen y la regulacion del caudal influyen sobre el elemento
temporizador.

Velocidad.- Al utilizar cilindros neumaticos accionados por un
fluido compresibles, se debe renunciar, de entrada a ta pretension
de obtener una velocidad uniforme a lo largo de toda la carrera.
Espacio.- Dado que la utilizacidon de aire comprimido como fuerza
neumatica requiere de un compresor, se necesitara mas espacio
para colocar ese elemento.

3.5. Compresor

El elemento central de una instalacion de aire comprimido es el compresar.
La funcién de un compresor neumatico es la de aspirar aire a presion atmosférica
y comprimirio a una presion mas elevada.

Las caracteristicas técnicas a valorar en los compresores son :

« El caudal.- Suministrado en NI / min. o en Nm® / min.
« La relagién de compresion, siendo esta la presidn alcanzada en bar,
Kp / cm=®.
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Los compresores, segun su tipo de ejecucion se dividen en :

o Compresores de embolo.
e Compresores rotativos.
« Compresores centrifugos.

3.5.1. Compresor de Embolo

Es el mas frecuentemente utilizado, pudiendo ser utilizado como unidad fija
o movil. En los compresores de émbolo, la compresion es obtenida en uno o mas
cilindros, en los cuales los émbolos comprimen al aire. Se dividen en:

» Compresores de una etapa, (hasta 10 bar).
» Compresores de dos etapas (hasta 50 bar).
o Compresores de 3 y 4 etapas (hasta 250 bar).

Los compresores de émbolo pueden ser accionados por un motor electrico
o un motor de combustion interna. :

3.5.1. Compresor Rotativo.

Los compresores rotativos ocupan un lugar intermedios entre los
compresores de embolo, y los centrifugos.

Los compresores rotativos suministran presiones mas bajas que los de
émbolo, pero las presiones de servicio son mas altas que las de los compresores
centrifugos.

Los compresores rotativos pueden ser de paleta o de tornillo.

La ventaja de los compresores rotativos son su marcha silenciosa Yy su
suministro de aire continuo.

Otra clasificacion de los compresores se da en base a su relacion de
compresion, por lo cual el compresor puede ser de una etapa (hasta 4 bar), o bien
de 2 etapas con lo cual el rango seria de 4 hasta 8 bar.
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3.5.3. Compresor Centrifugo.

En los compresores centrifugos la compresidn se obtiene utilizando un
rapido rodete giratorio. La presion es ejercida al forzar a las particulas del aire
existentes en el rodete al alejarse del centro como resultado de la accion
centrifuga.

El rodete comunica una velocidad elevada y una presion a las particulas de
aire. La presion generada por estos compresores no es muy alta ; son necesarios
varios rodetes para obtener una presidén de 6 bar. En contraste con esta limitacion,
los compresores centrifugos pueden suministrar grandes volimenes de aire. Otra
ventaja sobe los compresores de embolo es que los compresores centrifugos son
accionados directamente por una maquina rapida como un motor eléctrico 0 una
turbina que en aquellos siempre debe usarse alguna transmision reductora.

3.6. Acondicionamiento del aire comprimido.

La simple compresion del aire en el compresor y su posterior conduecion
neumatica no son suficientes, ya que el aire contiene bastantes impurezas que
pueden causar efectos perniciosos en el equipo a utilizar.

El aire humedo puede ocasionar oxidacion causando averias en los
elementos neumaticos, dado que dafian los materiales utilizados en las juntas y

por ello su funcion se altera y se requerird mantenimiento o remplazo del material
averiado.

Para prevenir humedad y [as impurezas del aire hay lagunas acciones muy
convenientes a seguir :

+ El compresor llevara un filtro por el cual pasara el aire aspirado
de la atmosfera.

o EI compresor se colocara en un lugar donde no de el sol 0 de
muy poco, puesto que el aire fresco tiene menor humedad de
saturacion, la cual aumenta con la temperatura.

e A continuacion del compresor se instala un refrigerador para
bajar la temperatura del aire producido por el compresor.

o Después del refrigerador se instala un deposito para aprovechar
la condensacidén de vapores de aceite y agua y separarios al
exterior mediante purgas.
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3.7. Valvulas de Control Direccional.

Las valvulas de control direccional mas conocidas en la practica como
distribuidores, son las que gobiernan el arranque, paro y sentido de circulacion del
aire comprimido.

La mision de los distribuidores dentro del circuito de automatizacion es la
de mantener o cambiar, segin unas 6rdenes o sefiales recibidas, las conexiones
entre los conductos a ella conectados, para obtener mas sefiales de salida de
acuerdo al programa establecido.

De acuerdo con su uso, los distribuidores pueden dividirse en los siguientes

grupos :

Distribuidores de Potencias Principales.
Su funcidén es la suministrar aire directamente a los actuados
neumaticos y permitir, igualmente el escape. Deben instalarse
estos distribuidores lo mas proximo posible a los cilindros.

Distribuidores de Fin de Carrera.
Se utilizan solamente para el accionamiento de otros mecanismos
de control, tales como los distribuidores de potencia, se situara al
punto y manera de ser controlados.

Distribuidores Auxiliares.
En combinacién con los dos tipos de distribuidores anteriores, se
utilizan para dirigir adecuadamente las sefales de presion de aire,
la colocacion de estos distribuidores es independiente, sin
embargo es conveniente evitar longitudes innecesarias a la
tuberia.

Para llevar a cabo la eleccion de una valvula neumatica , es conveniente abarcar
los siguientes conceptos :

» Nuomeros de Vias y Posiciones.

Se entiende por un numero vias el numero maximo de conductos que
pueden interconectarse a través del distribuidor.

El numero de posiciones es el numero de conexiones diferentes que
pueden obtenerse de manera estable entra las vias del distribuidor. Asi,
una valvula 3/2 vias quiere decir 3 vias y 2 posiciones de maniobra.
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o Sistemas de Accionamiento.

De una manera general, se pueden dividir los accionamientos en :

*+ Accionamientos Mecanicos : Necesarios en aquellas partes en las
que la valvula debe ser accionada mediante un 6érgano mecanico del
equipo.

« Accionamiento Neumético : Estos accionamientos utilizan aire a
presion, tienen aplicacién en accionamiento a distancia.

+ Accionamiento por Fuerza Muscular: Por medio de este mando
puede supeditarse una accidbn neumatica a lo ordenado por el
operador. '

+ Accionamiento Eléctrico : Por medio de este mando se subordina
una accidn neumatica por el paso de una corriente a través de un
electroiman.

o Caracteristicas del Caudal.

Dado que las presiones de entrada y salida, asi como el caudal son
parametros importantes a ponderar antes de elegir una valvula, a continuacion se
hara un breve analisis :

De inicio se declara que se considera el aire como fluido incomprensible.

Esta expresion se deduce de la caida de presidbn que experimenta un liquido al
pasar a través de un orificio delgado. Esta caida de presion es de la forma :

P =Keqg?

siendo K una constante que depende del orificio y del fluido, especialmente de su
densidad, el valor de g se refiere al caudal.

El valor del caudal estara determinado por la expresién :

q = 28.5;-Kv.- )—D:—Z—,;,Aa
donde :
g= Caudal,enm®N/h
Kv. = Constante de la valvula y es el caudal de agua en litros por minuto que

afraviesa el distribuidor bajo la diferencia de presiones de 1 bar.
P> = Presion absoluta en la salida, en bar.
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AP = Caida de presion en bar.

T = Temperatura absoluta en grados kelvin,

3.8. Actuados Neumaticos.

El trabajo de estudio de |la automatizacién de una maquina no acaba con el
esquema del automatismo de realizar, sino con la adecuada eleccion del receptor
a utilizar y la perfecta unién entre este y la maquina a la cual sirve. En un sistema
neumatico los receptores son, los llamados actuados neumaticos o elementos de
trabajo, cuya funcidon es la de transformar la energia neumatica del aire
comprimido en trabajo mecanico.

Los actuados neumaticos se clasifican en :

o Cilindros Neumaticos
¢ Motores

3.8.1. Cilindros Neumaticos.

Los cilindros neumaticos son los elementos que realizan el trabajo. Su
funcion es la de convertir 1a energia en trabajo mecanico rectilineo, que consta de
carrera de avance y carrera de retroceso.

Existen diferentes tipos de cilindros neumaticos. Segln la forma en que se
realiza el retroceso del vastago, los cilindros se dividen en 2 grupos :

e Cilindros de Simple Efecto.

El cilindro de simple efecto solo puede realizar trabajo en una sola direccion,
es decir, el desplazamiento del émbolo por la presion del aire comprimido
tiene lugar en un solo sentido, pues el retorno a su posicion original se realiza
por medio de un muelle recuperador que lleva el cilindro incorporado o bien
mediante la accidn de fuerzas exteriores. Por eso, los cilindros de simple
efecto se utilizan cuando el trabajo debe realizarse en una sola direccién.
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e Cilindros de Doble Efecto.

Al decir doble efecto se significa que tanto el movimiento de salida como el de
entrada son debidos al aire comprimido, es decir, al aire comprimido ejerce su
accion sobre las dos camaras del cilindro, de esta forma puede realizar trabajo
en los dos sentidos del movimiento.

El cilindro de doble efecto se construye siempre en forma de cilindro de
émbolo y posee dos tomas para aire comprimido situadas a ambos lados del
émbolo.

Para una presion determinada en el circuito, el movimiento de retroceso en un
cilindro de doble efecto desarrolla menos fuerza que el movimiento de avance,
ya que la superficie del émbolo se ve ahora reducida por la seccion transversal
del vastago.

Los cilindros de doble efecto pueden ser :

* Sin amortiguamiento.
* Con amortiguamiento.

En la practica, el empteo de unos u otros depende de factores como la carga y
la velocidad de desplazamiento. Por ejemplo, cuando la carga viene detenida
por topes externos pueden aplicarse los cilindros sin amortiguamiento.

Los cilindros de doble efecto presentan las siguientes ventajas sobre los
cilindros de simple efecto :

* Posibilidad de realizar trabajos en los dos sentidos.
* No se pierde fuerza para comprimir g muelle.
* Se aprovecha toda la longitud del cuerpo como carrera atil.

Por el contrario tiene le inconveniente de que consume el doble de cantidad de
aire comprimido que un cilindro de simple efecto.

3.8.2. Motores Neumaticos.

Los motores neumaticos realizan la funcion de transformar la energia
neumatica en energia mecanica de rotacion. El proceso se desarrolla de forma
inversa al de la compresién. Sus principales caracteristicas pueden resumirse en :
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¢ Son ligeros y compactos.

¢ El arranque y paro es muy rapido.

¢ Pueden trabajar con par y velocidad sin un control complejo.
¢ Baja inercia.

Los motores neumaticos podemos considerarlos divididos en dos grandes grupos :

+ Motores de Paletas

Estos motores son de construccién analoga a la de los componentes de
paletas. El rotor esta igualmente montado excéntricamente en el cuerpo
del motor.

El par de giro sobre la carga se desarrolla cuando el aire a presion actia
sobre la seccion libre y la empuja haciendo girar el rotor. Cuando la
camara, entra las paletas, con el aire comprimido alcanza la abertura de
salida, se produce la correspondiente expansion a la atmaosfera.

Los motores de paletas se construyen para potencias comprendidas
entre 0.1 y 20 CV, con revoluciones que van de 1000 hasta 5000 r.p.m.
en vacio.

Los motores de paletas, ademas, de su utilizacién como elemento motriz
puro, se emplean también como herramientas neumaticas tales como
taladradoras, atorillados y esmeriladoras.

¢ Motores de Pislones.

Segun la disposicion de los pistones, pueden ser de tipo radial o axial, su
comportamiento es similar, caracterizandose los de tipo axial por un
elevado y rapido arranque.

Su empleo se limita, principalmente a las maquinas de grandes
potencias. Trabajan a velocidades inferiores a las de los motores de
paletas. Una caracteristicas importante es su bajo nive!l de vibracion a
cualquier velocidad siendo esto muy interesante a bajas velocidades en
las que ademas, se obtiene el par maximo.
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4.1. Descripcion.

El proyecto a presentar consiste en el control de una prensa neumatica,
las prensas pueden ser utilizadas para realizar troquelados, cortes, dobleces,
etc. por mencionar algunos ejemplos de utilizacion de estas, para fa utilizaciéon
de las prensas en los diferentes ejemplos mencionados hay que tomar en
cuenta que cambiarian las caracteristicas de la prensa en cuanto al tamario del
pistén y la carrera del mismo, también se tendrd que tomar en cuenta en
muchos de los casos que dependiendo de la utilizacién y la capacidad de la
prensa, esta tendria que ser hidraulica y no neumatica, una de las principales
razones para utilizar prensas hidraulicas es la potencia mayor que se puede
obtener de estas, debido a esto cuando las prensas son de gran capacidad
suelen ser hidraulicas. Todas estas caracteristicas determinan que tipo de
prensa sera la requerida al realizar el disefio de ingenieria.

4.2. Funcionamiento.

Este proyecto consite en un prensa que por medio de aire a presion
realiza una marca en el lado superior de la pieza. Existen diferentes soluciones,
una posibilidad para la solucidon del probiema se centra en el uso de la
electroneumatica.

Tareas a realizar:

- Impulsar la pieza por un carril hasta la posicidon de marcado (sellado).

- Sellar la pieza con la marca en la interfase de presién del piston y la pieza a
trabajar (sellado).

- Expulsion de las piezas.

En esta prensa de sellado un pistdn ha de marcar las piezas. La
alimentacion de las piezas es a traves del deslizamiento de la misma por medio
de un pistdon neumatico controlado por una de las electrovalvulas (controlado al
igual que los demas), siendo empujadas contra un tope mediante el cilindro A,
marcadas mediante el cilindro B y expulsadas mediante el cilindro C.

4.3. Diagrama del Proyecto

piston B

pisten A ' { pistn C
CTI1 L ' PLC

Fig. 1 Vista Frontal
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4.4. Elementos Necesarios.

Cilindro A (alimentacién)

SMC CYLINDER
COMB25 -75

MAX. PRESS 1.0MPs
10.2Kgfcm® 145 PSI
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Cilindro B (sellador)

S x . SMC CYLNDER
X e et CDQ2B32-500
Max. Press. 1 MPa

70.2 Kgt'em?
745 PSH

Cilindro C (expulsién)

Electrovalvula

4= AN
Electrovalvula

< }
SX5120

Press. 0.15~ 0.7 Mpa { 1.5~ 7.1 Kgf/lcm?}

SMC CYLINDER
COMB25-75

MAX. PRESS 1.0 MPs
10.2Kaficr® 145PS!

Bl e— |
» |
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Plc
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L__l - OUT> 200701202 203106105 ERR
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CLASS 8003

TYPE CP30 SER A1 REV 1.00

POWER 100 -240 VAC 50/60Hz 21VA

USE MIN 60° - WIRE COOPER CNDT ONLY
TERMINAL TORQUE 0.5 N-m

Mangueras

Unidad Modular de Servicio

Se conforma de acuerdo a las necesidades especificas.
e Puede conformarse con un filtro, regulador, lubricador y mandmetro.
¢ También puede integrar una o varias valvulas de paso de aire a presion.

UNIDAD

AW200-206
SET PRESS 0.05-0.85 MPa
AY

AL2000-02
MAX. PRESS. 1.0 MPa
AY
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4.5. Diagrama Escalera.
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4.6. Codificacion.

.LODO

. OR 400
.AND 1

. AND 401

. AND 402

. AND 403

. OUT 400
.LOD 2

. OUT 401
.LOD 3

10. OUT 402
11.LOD 4
12. OUT 403
13. LOD 400
14. OR 404
15. ANDN 410
16. OUT 404
17. LOD 404
18. OUT 200
19.LOD S
20. OR 405
21. ANDN 407
22. OUT 405
23. LOD 405
24. OR 406
25. ANDN 412
26. OUT 406
27. LOD 405
28. AND 404
29. OUT 201
30. LOD 6
31. OR 407
32. ANDN 412
33. OUT 407
34. LOD 407
35. AND 402
36. AND 404
37. OUT 410
38. LOD 401
39. AND 402
40. AND 406
41. AND 407
42. OUT 411
43. LOD 411
44. OUT 202
45. LOD 7
46. OUT 412
47. END.
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