EJERCICIO 1

Se trata de llevar a cabo la automatizacion de unos ciclos fijos de una grua, los ciclos
estan representados en la siguiente figura.
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Para realizar los movimientos de la gria contaremos con dos motores de doble sentido
de giro, los cuales se controlaran mediante contactores. Un motor sera controlado por
los contactores de arriba y abajo (KM_UP y KM_DOWN respectivamente), y el otro
motor serd controlado por los contactores izquierda y derecha (KM_LEFT vy
KM_RIGHT respectivamente). Para guiarnos en las posiciones extremas, como siempre
utilizaremos tal y como se indica en la figura, finales de carrera (FC1, FC2, FC3 y
FC4).

Describiré a grandes rasgos los ciclos y su modo de funcionamiento.

CICLOL:

Partiendo de la posicion FC1 y FC3 (es decir abgjo y a la izquierda), primeramente
subiremos la gria hasta FC2, y una vez hecho esto moveremos la gria hacia la derecha,
hasta FC4. Una vez llegado ahi, bajaremos la gria hasta FC1 de nuevo. Finalizaremos
aqui €l ciclol.

CICLO2:

Partiendo de la posicion FC1 y FC4 (es decir abajo y a la derecha), subiremos la gria
hasta FC2, y una vez hecho esto moveremos la gria hacia laizquierda, hasta FC3. Una
vez llegado ahi, bajaremos la gria hasta FC1 de nuevo. Finalizamos €l ciclo2.

Entre el ciclo 1y €l ciclo 2 hay que esperar un tiempo determinado.
El ciclo comenzara dandole a un pulsador de marcha o inicio.

Nota: el gercicio es muy sencillo y totalmente secuencial, podria hacerse una mejora,
anadiéndole una inicializacion previa, y también unos pulsadores de parada y rearme.



EJERCICIO 2

Debemos llevar a cabo la automatizacion de una méquina que se dedica a reunir cajas
de 4 en 4 para su posterior apilado.

Para ello utilizaremos tres cilindros A, B y C.

En la siguiente figura se muestra el proceso que posteriormente indicaremos su
funcionamiento.
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AL CONTENEDOR

Como se ve en lafigura, tendremos varios finales de carrera para cada cilindro:

El cilindro A, tendra 5 finales de carrera: FCAO, FCA1, FCA2, FCA3 Y FCAA4. La
motivacidn es parareunir 4 cgjas una detras de otra.

El cilindro B, tiene 2 finales de carrera, FCBO y FCB1. Se encarga de apilar las 4 cajas
al contenedor.

El cilindro C, tiene 2 finales de carreratambién, FCCO y FCC1. Se encarga de hacer de
tope para el agrupamiento de las primeras 4 cgjas.

Tenemos un sensor de presenciade cajas (M).

Antes de nada, el modo inicial en e que ha de estar dicha automatizacion es el
siguiente: el cilindro A y B, han de estar retraidosy el C extendido.

El modo de funcionamiento es el siguiente:

Cuando se detecte una caja (sensor M activo), €l cilindro A se extendera empujandola
primeramente hasta el final de carrera FCA4. Después de esto retrocedera de nuevo el
cilindro A.

En una nueva deteccion de caja, el cilindro A la apilaratambién, |6gicamente hasta FC3
(pues el hueco FC4 est4 ya ocupado y no se podraempujar mas alla gracias al tope que
hace el cilindro C a egar extendido). Después nuevamente A se retrocedera
Andogamente con dos presencias de cajas mas, se apilaran en FCA2 y FCA1.

Una vez q las 4 cajas estén agrupadas, €l cilindro C retrocedera (pues no hace falta
hacer tope, y para evitar una posible colisién con el cilindro B), y €l cilindro B se
extendera para apilar las 4 cajas en el contenedor. Posteriormente el cilindro B
retrocederd, y de nuevo €l cilindro C se extenderd, pasando todo a estar en la situacion
inicial, listo para un nuevo ciclo.

Nota: importante es saber que estamos haciendo en cada momento, una buena manera
de saberlo es utilizar las marcas. Sabiendo esto, el problema no es muy compleo.



Para que se llegue a entender el funcionamiento de cilindros de simple efecto con
valvulas monoestables y cilindros de doble efecto con valvulas biestables, he resuelto el
gjercicio atribuyendo alos cilindro A 'y B €l primer caso, y C el segundo caso.
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Network 11 Apilamos las 4 cajas en el contenedor
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Nombre Direccidn Comentario
FCAO 10.0 Final de carrera de retroceso del cilindro A
FCA1 10.1 Final de carrera de avance del cilindro A en la posicion 1
FCA2 10.2 Final de carrera de avance del cilindro A en la posicion 2
FCA3 10.3 Final de carrera de avance del cilindro A en la posicion 3
FCA4 10.4 Final de carrera de avance del cilindro A en la posicion 4
FCBO 10.5 Final de carrera de retroceso del cilindro B
FCB1 10.6 Final de carrera de avance del cilindro B
FCCO 10.7 Final de carrera de retroceso del cilindro C
FCC1 11.1 Final de carrera de avance del cilindro C
M 11.2 Sensor de presencia de piezas
AVANCEA MO0.0 Avanzar cilindro A
AVANCEB MO0.1 Avanzar cilindro B
IMPULSO1 MO0.2 1° impulso sensor M
IMPULSO2 MO0.3 2% impulso sensor M
IMPULSO3 MO0.4 3°impulso sensor M
IMPULSO4 MO0.5 4° impulso sensor M
RECOGER MO0.6 Recoger los 4 paquetes hacia atras
APILAR M1.0 Apilar al contenedor
CILA Q0.0 Solenoide para movimiento de avance de cilindro A
CILB Q0.1 Solenoide para movimiento de avance de cilindro B
CILC_RET Q0.2 Solenoide para movimiento de retroceso de cilindro C
CILC_AVA Q0.3 Solenoide para movimiento de avance de cilindro C



GRAPHSET

!
[u]
I {—
. {—
. #—
a {—
1 {-_-
. {—
- {-_—




KOP

Network 1 Inicio y comiezo de ciclol

INICIO FC1 FC3 CiCLO1 CICLO2 CICLO1
I | | | | | | / | | / | ( S )
| | | | | | | | | \

1
KM_UP
S
1
Network 2
cicLo1 FC2 FC3 KM_UP
| | | | { R )
| | | | | \
1
KM_RIGHT
S
1
Network 3
CiCcLo1 FC2 FC4 KM_RIGHT
I ] ] I [/ R
| | | | | \
1
KM_DOWN

—( s )
1

Network 4 Fin de ciclo 1

cicLo1 FC1 FC4 CICLO1

I | | (r)
1
cIcLO2
s )
1
KM_DOWN
R )
1
TEMPORIZA

—(sl)

Network 5 Temporizacion de 2 segundos antes de ciclo2

TEMPORIZA 132
I IN TON

+20001PT

Network 6 Ciclo 2

CICLO|2 | T32 | KM_UP
rd
[ U (s)
1
TEMPORIZA
R
1
Network 7
CICLO2 FC2 FC4 KM_UP
I ] I ] I ( R )
| | | | | \
1
KM_LEFT
S
1
Network 8
CICLO2 FC2 FC3 KM_LEFT
I ] I ] I ( R )
| | | | | \
1
KM_DOWN
s )
1
Network 9
CICLO2 FC1 FC3 KM_DOWN
I ] I ] I ( R )
| | | | | \
1
CICLO2
R

1




Nombre Direccion Comentario

FC1 10.0 Final de carrera 1

FC2 10.1 Final de carrera 2

FC3 10.2 Final de carrera 3

FC4 10.3 Final de carrera 4

INICIO 10.4 Pulsador de inicio

CICLO1 MO0.0 Marca indicando que estamos en el ciclo 1
CICLO2 MO0.1 Marca indicando que estamos en el ciclo 2
TEMPORIZA MO0.2 Marca indicando que comenzamos la temporizaciéon
KM_UP Q0.0 Contactor del primer motor arriba
KM_DOWN Q0.1 Contactor del primer motor abajo
KM_LEFT Q0.2 Contactor del segundo motor a la izquierda
KM_RIGHT Q0.3 Contactor del segundo motor a la derecha
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EJERCICIO 6

Se desea llevar a cabo la automatizacion de una béscula industrial como la representada
en lasiguiente figura.
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Cuando se active €l pulsador de arranque €l sistema comenzara un ciclo de pesada. Para
ello redizara la apertura de las dos compuertas mediante los cilindros neuméaticos
COMP1y COMP2. Lacompuerta 2 permanecera abierta hasta que la bascula marque la
lectura L1, pasando inmediatamente a cerrarse. La compuerta 1 permanecera abierta
hasta que la bascula marque la lectura L 2, pasando entonces a cerrarse.

Una vez que se haya alcanzado el peso L2, se procedera a vaciado de la bascula. Para
asegurar que se produce un vaciado total de la bascula, el mecanismo de vaciado ha de
ser accionado 3 veces. EI mecanismo de vaciado estd formado por un cilindro
neumatico y un sensor (FC_BASC) para detectar cuando la bandeja de la bascula ha
alcanzado la inclinacion de descarga. Una vez en esta posicion, la bandeja permanecera
en ella durante 3 segundos antes de volver a su posicion de reposo. El paso de la bascula
por L1 no debe producir ningun efecto durante el proceso de vaciado.

Si durante el ciclo de pesada se pulsa el pulsador de inicio no debe suceder nada.

Si en cualquier momento se pulsa el pulsador de paro de emergencia (PARADA), se
deberan cerrar inmediatamente las compuertas 1 y 2 parandose el sisema. El operario
subsanara manualmente la situacion que haya provocado la parada de emergencia
llevando a sistema a condiciones iniciales. Acto seguido se accionara el pulsador de
REARME, comenzando €l ciclo de pesada desde el principio.

Los cilindros y valvulas utilizados son de la siguiente forma:
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EJERCICIO 7

Deseamos automatizar el proceso que se muestra en la siguiente figura:
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Pasemos a describir el proceso:

Un mévil se desliza por el g e movido por un motor de doble sentido de giro, que sera
movido por dos contactores (KM_1ZQ, KM_DER).

El mévil se deslizara de izquierda a derecha sin ninguna interrupcion, al pulsar el
pulsador de marcha, es decir, comienza su andadura y a llegar a un fin de carrera,
autométicamente se invierte el sentido y asi un vaivén continuado.

Si pulsamos el pulsador de parada, debe detener el motor, pero no en el acto, sno al
final del movimiento de vaivén yainiciado.

Si pulsamos el pulsador de emergencia, debe producir el retroceso inmediato del movil
ala posicion de origen. Es decir, esigual que e de parada, pero en vez de terminar el
movimiento hasta el siguiente fin de carrera, 1o que hace es invertir el sentido para
volver al fin de carrera pero de “origen”. La novedad en el funcionamiento respecto del
pulsador de parada, es que aunque pulsemos de nuevo el pulsador de marcha, no
funcionara hasta darle al pulsador.

Nota: el gercicio tiene una complgjidad notable, y ha de pensarse con detenimiento.
Siempre ha de orientarse en la direccion del movimiento en el que estamos. Luego
habra que centrarse en las posibilidades que se pueden dar en la direccién en la que nos
encontremos.
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Nombre Direccién Comentario
FC_12Q 10.0 Final de carrera izquierda
FC_DER 10.1 Final de carrera derecha
M 10.2 Pulsador de marcha
P 10.3 Pulsador de parada
E 10.4 Pulsador de emergencia
R 10.5 Pulsador de rearme, se pulsard cuando manualmente todo esté
restablecido...
MARCHA_1ZQ MO0.0 Marca indicando movimiento a la izquierda
MARCHA_DER MO0.1 Marca indicando movimiento a la derecha
ESTADO_P MO0.2 Marca de estado de parada
ESTADO_E MO0.3 Marca de estado de emergencia
KM_I1ZQ Q0.0 Contactor motor izquierda
KM_DER Q0.1 Contactor motor derecha






