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Resumen

En el siguiente proyecto se propuso el disefio y desarrollo de un tablero de control
eléctrico integrando los componentes necesarios para la automatizaciéon de dos
gruas viajeras realizado en API (automatizacion de procesos industriales) para la
empresa Electroplating & Surface Engineering (especializada en tratamientos
quimicos y limpiezas a pequefias piezas metalicas) con el fin de que las gruas
pudieran ser controladas automaticamente desde el tablero de control o
manualmente con joysticks (La grua es operada de forma manual a través de una
palanca Joystick y las velocidades son fijadas con VDF), considerando los
elementos de seguridad pertinentes, activaciones manuales con Joystick,
automaticas con botoneria y pantalla HMI.; Para esto las dos gruas pueden
desplazarse en dos ejes, izquierda, derecha (eje X), arriba, abajo (eje Y) a lo largo
de 23 estaciones de limpieza y tratamiento, dichas grias también cuentan con un

motor rotador que hace girar al barril que contiene las piezas.



Abstract

In the following project, the design and development of an electrical control board
was proposed, integrating the necessary components for the automation of two
overhead cranes, carried out in API (industrial process automation) for the company
Electroplating & Surface Engineering (specialized in chemical products treatments
and cleanings to small metal parts) so that the cranes can be controlled automatically
from the control panel or manually with joysticks (The crane is operated manually
through a Joystick lever and the speeds are adjusted with VDF), considering the
relevant safety elements, manual activations with Joystick, automatic activations
with buttons and HMI screen.; To do this, the two cranes can move in two axes, left,
right (X axis), up, down (Y axis) along 23 cleaning and treatment stations. These

cranes also have a rotator motor that rotates the barrel. which contains the pieces
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Capitulo 1. Introduccioén.

Capitulo 1.

Introduccion.

A lo largo de la historia el ser humano siempre ha buscado la forma de facilitarse el
realizar una tarea, se podria decir que esta en su naturaleza, con el pasar del tiempo
la humanidad ha creado cada vez herramientas y sistemas mas sofisticados, en
este caso utilizaremos como ejemplo la automatizacion de un proceso, dichos
avances han permitido la implementacion de nuevas tecnologias en las industrias,
buscando siempre la optimizacion de recursos utilizados en el proceso como
materia prima, tiempo, dinero, espacio, mano de obra, etc. Esto permite que las
labores repetitivas y tediosas en la industria sean realizadas por maquinas, dejando
de lado la mano humana, presentando ventajas de realizar un proceso automatizado
frente a realizado por un operador, principalmente con los tiempos, una maquina es
capaz de realizar una tarea mas rapido y por lapsos de tiempo infinitamente

superiores a los de un operador humano.

Los tableros eléctricos desempefian funciones fundamentales en la automatizacion
de un proceso realizando un papel crucial en el funcionamiento seguro y eficiente.
En el siguiente proyecto se ha propuesto tanto el disefio, desarrollo e
instrumentacién de un tablero eléctrico para la automatizacion de 2 grias viajeras

en la empresa Electroplating & Surface Engineering.

El proyecto se llevara a cabo bajo pedido del cliente, ya que actualmente las guras
son controladas manualmente la empresa pretende integrar un tablero de control
automatico para dichas gruas, buscando principalmente la optimizacion de tiempos,
recursos y calidad de sus productos.

Se integraran los componentes necesarios, junto con el tablero de control, asi como
las conexiones hacia los sensores en campo; para el control automatico y manual

de 2 gruas de proceso para 23 estaciones de limpieza y tratamiento, se realizara la

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DEL SUR DE GUANAJUATO 15



Capitulo 1. Introduccioén.

integracion (sin programacion) de sistema de control PLC y HMI conectados a los

elementos correspondientes.

Con esto dicho este informe redacta las faces que componen el desarrollo y las
funciones del tablero de control eléctrico siendo siete en total
Comenzando con la identificacion de los materiales que se requirieron
seleccionando cada uno dependiendo de la funcidn especifica que se buscaba que
realizara, con base a esto se cre6 un listado de los materiales necesarios para cubrir

todas las necesidades del proyecto.

Abordando software de disefio 2D en este caso AutoCAD, plasmando en el mismo
el tablero de control, con la distribucion de los componentes que se vio Mas
conveniente.

Se dio apoyo en la creacion de una guia que nos facilita en la lectura e interpretacion
de los diagramas eléctricos, misma que nos dio paso para poder ayudar en la

realizacion de los diagramas eléctricos.

Se prepard el gabinete modificAndolo e instalandole todos los componentes
necesarios para que pudiera recibir todos los elementos eléctricos y de control, asi
Ccomo sus respectivas conexiones eléctricas, dichas conexiones fueron realizadas
siguiendo los diagramas eléctricos teniendo en cuenta tanto seguridad del sistema
como la del operador y corroborandolo con diferentes pruebas del correcto y seguro
funcionamiento, y a la par realizando el respectivo etiquetado del cableado.
Se realizé la conexién del tablero de control a las gruas, posteriormente
corroborando el correcto funcionamiento de todos los sistemas de control.
La instalacién de sensores en planta, jugo un papel importe a la hora de que el
equipo desempeiara su bien su papel asegurando la seguridad tanto de los
operadores como la del propio sistema.
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Capitulo 2.

Marco tedrico (Antecedentes)

2.1 Antecedentes historicos.

El término automata se utiliza desde la antigledad para referirse a ese tipo de
maquinas en las que se combina ingeniosamente la fuente de energia con un
mecanismo, permitiéndole imitar los movimientos de los seres vivos.
Acorde a esta primera recepcion, entre los primeros “titeres” de los que tenemos
informacién, mencionamos las estatuas animadas que se construyeron en el templo
de Dédalo. Los griegos, y mas tarde los romanos, ya conocian varios tipos de
juguetes mecanicos. Algunos de los autdmatas mas famosos construidos en la Edad

Media por San Alberto Magno o Regiomontano (Juan Muller). [1]

Fig. 1. El pato de Vaucanson (cortesia de FESTO) [1]

En todos los autbmatas celebres del s. XVIII se repite el proceso de imitacion,

pudiéndose citar, entre ellos: las Cabezas parlantes del abate Mical; el Androide

escritor que Frederic de Knauss presentd en Viena, en 1760; los autbmatas
expuestos en Francia y en Suiza por los hermanos Droz; la Panharmonica

construida en 1808 por Leonard Maelzel, de Ratisbona; los relojes de Lyon y
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Cambrai, y el de Estrasburgo, debido a Schwilgue (1842), asi como los numerosos
relojes de péndola, animadores de automatas, originales de artesanos rusos, que
todavia hoy pueden admirarse en las vitrinas del Kremlin; de Robert Houdin
merecen especial mencion: el Escamoteador, el Volatinero, el Péjaro cantor, el

Escritor dibujante, el Pastelero, etc. [1]

Durante mucho tiempo existi6 un autdmata que intrigd a la opinion publica: El
Ajedrecistas de Kempelen, que consistia en una caja con un tablero en la parte
superior, antes de que el autdbmata moviera las piezas contra un oponente humano.
Ese jugador ganaba casi sistematicamente; resultando en la creencia de que un
jugador experto se haya ocultado dentro del caja. El desarrollo de la electricidad y
la electrénica dio origen a una nueva generacion de autbmatas, capaces de imitar
verdaderamente algunas funciones intelectuales y no sdlo reproducir determinados
comportamientos. Ya en 1912, el ajedrecista eléctrico de Quevedo contaba con la
capacidad de realizar finales de partidas (rey contra rey y torre). Nim Player un
jugador construido en 1951 en la Universidad de Manchester, frecuentemente
citado, constituye otro ejemplo de automata elemental, dado que existe un algoritmo
gue permite ganar con seguridad en este juego. Al mismo tiempo, Strachey
construy6 en Estados Unidos, un jugador de damas con la capacidad contra un buen
jugador humano; Para hacer esto, la maquina debe analizar las consecuencias de
todos los movimientos posibles de la situacién dada, y estos movimientos de

antemano. [1]

Se pude decir que la automatica tiene sus origenes en la imitacion de los
movimientos de los seres vivos, primeramente, imitando movimientos simples, que
a lo largo del tiempo y con ayuda de las nuevas tecnologias cada vez se han hecho
mas complejos y sofisticados ayudandonos a cumplir una tarea en especifico, esto
junto con la integracién de imitacion de funciones intelectuales ha llevado a que la
automatizacion pueda realizar tareas cada vez mas sofisticados y con muy poca o

nula supervision humana.
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2.2 Fundamentos modernos de la Automatica.

Actualmente, AUTOMATICA se define como la ciencia y tecnologia de la
automatizacion, que constituye las disciplinas tedricas y tecnoldgicas involucradas
en la concepcion, construccion y uso de sistemas automaticos. La automética
constituye la base tedrica de la cibernética. Esta cercanamente relacionada con las
matematicas, la estadistica, la teoria de la informacion, la informatica y la ingenieria
técnica. La era moderna de la automatizacion se inicia desde la aparicion, en 1775,
de la maquina de vapor de simple efecto inventada por James Watt. La maquina de
doble efecto de 1784 estaba equipada con dos automatismos: un distribuidor de
vapor y un regulador de bola, que mantenia constante la velocidad liberada por el

eje a pesar de la carga fluctuante. [1]

Distincion entre: automatizacién tedrica, métodos matematicos especificos de
analisis y sintesis de sistemas automaticos; y la automatizacion aplicada, que se
ocupa mas especificamente de cuestiones practicas de automatizacion, analizando
la teoria y la tecnologia de sensores, actuadores y ordenadores.
El funcionamiento de cualquier sistema automéatico se basa en la comparacion de
la informacioén del comando, que describe el programa deseado, con el estado de la
informacion, entrenada por la cual se debe dar el comando a los actuadores que
realizan las acciones en el sistema, modificando su estado. Esta sucesion de
operaciones se desarrolla en una estructura de circuito cerrado en bucle, donde el

centro de mando y control asegura un buen funcionamiento en la instalacion. [1]

Las automatizaciones secuenciales, como los ascensores, estan basados en un
conjunto de reglas que definen el estado y las condiciones de cambio, y utilizan
captadores binarios para proporcionar informacion de estado. Un servosistema con
una o mas cantidades para designar el estado del sistema y la dosis de energia
compartida por los actuadores segun las diferencias de estas cantidades y los
valores deseados. Los sistemas adaptativos tienen la capacidad de compensar la
variacion de una serie de parametros y auto organizarse, lo que les permite

funcionar correctamente en condiciones externas muy diferentes. Los sistemas de
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autoaprendizaje se desarrollan e implementan en el curso del desarrollo de

informacion mediante el autoaprendizaje bajo la direccidon de un super-programa.

[1]

En tiempos histéricos recientes, los objetivos de la automatizacién han sido buscar
una reduccién de los costos de fabricacion, una calidad constante en las
herramientas de produccién y liberar a las personas de trabajos tediosos, peligrosos
o insalubres. Sin embargo, desde la década de 1960, debido a los altos niveles de
competencia y al aumento de la internacionalizacion de los mercados, estos

objetivos han aumentado considerablemente. [1]

Por tanto, toda empresa esta sujeta a un entorno competitivo y a la necesidad de
emprender grandes y rapidos procesos de cambio en busca de adaptaciones al
exigente mercado, la neutralizacion de la evolucion de su competencia o
simplemente de llevar a cabo un cambio estratégico cuando el ciclo de vida de un

producto se acorta. [1]

2.3 Estructura de un sistema automatizado.

Un sistema automatizado se puede estructurar clasificandose en dos partes: una
parte, que llamaremos Parte Operativa, compuesta por un grupo de dispositivos,
maquinas subprocesos, disefiadas para realizar funciones de fabricacion,
especificas.

En particular, pueden ser maquinas herramienta para realizar operaciones de
mecanizado o subprocesos dedicados a tareas mas o menos sofisticadas como la
destilacién, fundicion, etc. Por otro lado, tenemos la Parte de Control o Mando, que,
independientemente de su implementacion tecnoldgica electronica, neumatica,
hidraulica etc., es el dispositivo encargado de realizar la correcta coordinacién de

distintas operaciones encaminadas a mantener a la Parte Operativa bajo control. [1]

La sumisién de la Parte Operativa se logra mediante el mantenimiento continuo del
intercambio de informacion entre la Parte primaria y la Parte de control. Este

intercambio consta de sensores binarios, transductores analégicos y digitales y
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dispositivos de preaccionamiento. De los dos primeros se recoge informacion sobre
los valores de las cantidades fisicas que se estan controlando, asi como sus

cambios de estado, enviando dichos mensajes a la Parte de Control del proceso. [1]

| PARTE OPERATVA | | PARTE DE CONTROL

preaccionadores 40'—: BIE cle :

dispositivo
logico de control
A A
PROCESO
(acclonadores)
informiacion
captadores
h 4
| comunicaciones didlogo

Fig. 2 Modelo Estructural de un sistema automatizado [1]

2.3.1 Parte operativa.

Es la parte operativa de un sistema automatizado la que actua directamente sobre
la maquina, es decir, los elementos que mueven la maquina y realizan la operacion
deseada. Los actuadores son los que permiten que la parte de mando actle sobre
una parte operativa, como motores, cilindros neumaticos, relés, sistemas eléctricos
y valvulas solenoides. Los sensores son elementos que permiten el mando conocer
el estado de la parte operativa, como por ejemplo los sensores de presion.

temperatura, posicion, fuerza. [2]
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La parte operativa es la que actia fisicamente sobre la planta.

Se compone de:

e Sensores, como por ejemplo:
o Detectores de presencia
o Detectores de posicion
o Camaras
o Sensores de temperatura
e Potencia, como por ejemplo:
o Variadores de velocidad
o Relés
o Distribuidores neumaticos
o Arrancadores de motor AC
o Limitadores de presién
e Actuadores, como por ejemplo:
o Cilindros y motores neuméticos
o Cilindros y motores hidraulicos
o Motores eléctricos
o Bobinas [2]

2.3.2 Parte de control.

La parte de control o mando se puede implementar de dos formas, mediante:

e Tecnologia cableada: el automatismo se realiza a base de uniones fisicas
(cableado)
o Logica neumética
o Sistemas de relés, PLDs
e Tecnologia programada: el automatismo se realiza mediante la confeccion
de un programa
o Automatas (PLCs)

o Microcontroladores
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o Computadores
o Robots [2]

En la tecnologia cableada, los sensores se conectan directamente a los
actuadores. Para pasar a la tecnologia de software, es necesario introducir un
sistema programable y conectarse a sus sensores de entradas y actuadores a
sus salidas (como en la Figura 3). Es un sistema de control que opera actuadores

basandose en la informacién proporcionada por sensores. [2]

Técnica Cableada Técnica Programada
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Fig. 3 Logica cableada y l6gica programada. [2]

Con un mayor grado de especificidad, las funciones mas comunes de la Parte de

Control son:

e Gestion de las entradas/salidas.

e Tratamiento de ecuaciones légicas.

e Tratamiento de funciones de seguridad.

e Tratamiento secuencial.

e Funciones de regulacion

e Funciones de calculo para la optimizacion
e Gestion de herramientas.

e Control de calidad.

e Gestion de mantenimiento.
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e Operaciones de Supervision: monitorizacion y diagnéstico de fallos.

e Seguimiento de la produccion. [1]

2.4 Niveles de Automatizacion.

El grado de Automatizacion de Procesos viene determinado fundamentalmente por
factores econdmicos y tecnoldgicos, por lo que se puede encontrar una gama mas

amplia y diversa en funcion de los objetivos. [1]

2.4.1 Nivel elemental

Se corresponde asignandole a una maquina sencilla o parte de una maquina,
dandole tareas de vigilancia de tiempos muertos, posicionamiento de piezas y
funciones de Seguridad.
En el nivel elemental, se distinguen tres grados de automatizacion:

e Vigilancia.

e Guia operador.

e Mando. [1]

PROCESC

ST

3

COMNTROL

Fig. 4 Nivel de automatizacién elemental, bucle abierto [1]

El nivel elemental en automatizacion se refiere a la automatizacion parcial o total de

una maquina. Este es el nivel de asignacion a una maquina o proceso simple y a
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tres niveles: monitoreo del tiempo de inactividad, posicion de piezas y funciones de
seguridad. En este nivel se encuentran sensores, actuadores, controladores y todas
las maquinas y herramientas relacionadas con la producciéon preparada. Ademas,
este nivel es necesario para completar cualquier proceso que luego sera

automatizado. [1]

2.4.2 Nivel intermedio.

El nivel intermedio en se refiere a la automatizacion de un grupo de maquinas
elementales o de una maquina compleja. Este nivel esta ubicado en el campo
clasico de la automatizacion industrial. En este nivel se utilizan sistemas de control
mas avanzados, como los controladores légicos programables (PLC), que permiten
controlar procesos secuenciales. Ademas, en este nivel se incluyen funciones de

seguimiento, optimizacién, mantenimiento, control de calidad y otras. [1]

2.4.3 Tercer Nivel

Segun [3], el tercer nivel estd compuesto por cuatro niveles de control: control
centralizado, control multicapa, control jerarquico y control distribuido. Un sistema
central de control de se refiere a un sistema en el que todas las decisiones las toma
un anico controlador central. El control multicapa se refiere a un sistema en el que
existen varios controladores, cada responsable de un area especifica. El control
jerarquico se refiere a un sistema en el que existen varios niveles de control, cada
uno con su propio @mbito de responsabilidades. El control distribuido se refiere a un
sistema en el que cada parte tiene su propio controlador y puede tomar decisiones

libremente.

2.4.3.1. Control centralizado.

El sistema consta de un ordenador, una interfaz de proceso y una estacion de

operacion. Esta estructura se utiliza tanto para procesos variables continuos como
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para procesos secuenciales; ademas, esta arquitectura permitia ejecutar de forma
combinada aplicaciones industriales continuas y secuenciales.

Las ventajas y desventajas de esta arquitectura surgen enteramente de sus
principios estructurales. Por otro lado, sus ventajas se centran en que su
arquitectura que facilita el flujo de informacion y brinda la posibilidad de alcanzar
objetivos de optimizacion global del proceso. Por otro lado, sus desventajas son que
la confiabilidad del sistema centralizado depende de la confiabilidad del ordenador,

de modo que, si el ordenador falla, todo el sistema queda sin control. [1]

Fig. 5 Control centralizado [4]

2.4.3.2 Control multicapa.

Se puede llegar a un compromiso entre las ventas y las desventajas de una
arquitectura completamente centralizada, formando una variedad de controles
jerarquicos de dos niveles.

El nivel mas bajo lo establecen los controladores locales para controlar bucles o
enlaces especificos del sistema. Estos son responsables de gestionar tareas con
limitaciones de tiempo criticas. El nivel superior esta formado por un ordenador
central que ordena y organiza la jerarquia de los controladores locales. Ademas,
aborda la optimizacibn empresarial a largo alcance, la informacion de procesos
globales y la supervision del sistema. En caso de que falle el ordenador central, se

garantiza el control de las variables del proceso [1].
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Fig. 6 Control multicapa [4]

2.4.3.3. Control jerarquico.

Esta estructura se origina como una consecuencia del desarrollo del concepto de
control multicapa y la extension de las funciones de mando a los conceptos de
planificacion y gestion empresarial y la debida asignacién de niveles superiores en
la jerarquia de control [1]

2.4.3.4. Control distribuido.

A diferencia de la estructura de control jerarquico, donde diferentes tareas estan
asignadas a diferentes niveles, en el control distribuido se asumen otras

consideraciones que son:

e Existencia de varias unidades de control y fabricacion que llevan a cabo las

mismas tareas.

e En caso que ocurra una averia o una sobrecarga de trabajo, sera posible

transferir todo o parte de las tareas a otras unidades. [1]

Dicha estructura permite evitar interferencias innecesarias en el sistema, pero
requiere una gran capacidad para acceder a la comunicacion y procesar la
informacion. Ademas, son necesarios algoritmos inteligentes de detecciéon y
diagnéstico de fallos. La naturaleza distribuida ayuda a aumentar la confiabilidad y

la capacidad de mantenimiento del sistema, mientras que el procesamiento
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centralizado de la base de datos permite un monitoreo y control global 6éptimo. Las
interfaces hombre-maquina basadas en computadora permiten un entorno de
comunicacion inteligente entre el sistema de control y los operadores humanos. Sin
embargo, esta estructura no esta exenta de inconvenientes, como una disminucion
en la velocidad de comunicacién debido a retrasos, una posible redundancia en el
procesamiento de datos en cada nivel y la falta de flujo directo de informacion entre

los controladores. [1]

Fig. 7 Control distribuido. [4]

2.4.4. Cuarto nivel.

El concepto de Marketing Integrado Informético, CIM (Integrated Marketing), donde
la inclusion de conceptos como Gestion Empresarial, Planificacién, Programacion,
etc. sOlo se relaciona integralmente con la produccion. En este sentido, la
implementacion de un plan de produccion totalmente integrado no es una tarea facil
y no puede entenderse en poco tiempo. El disefio de CIM es objeto de numerosos
articulos, conferencias y objeto de numerosas investigaciones. El estudio de una
serie de pasos basicos generalmente aceptados puede responder a la pregunta de
como empezar a la hora de abordar una tarea de tal magnitud. Esta estrategia se
concreta en la metodologia a desarrollar en este caso denominada Metodologia
Booz Allen & Hamilton CIM. Este método utiliza una estrategia de automatizacién

progresiva, que avanza segun una serie de pasos;
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e Islas de automatizacion: Aplicar automatizacion y sistemas de control a las
células.

e Integracion de islas en FMS (Flexible Manufacturing System).

e Integracion de planta: Coordinacion de FMS, implantacion de AMH
(Automated Materials Handling).

e Unién del CAD/CAM y la planta.

¢ Integracion de los MPCS. (Manufacturing Planning & Control Systems). [1]

2.5. Algebra booleana.

Actualmente, el algebra de Boole es aplicada generalmente en el d&mbito del
disefio electronico. Claude Shannon fue el primero en aplicarla en el disefio de
circuitos de conmutacién eléctrica bi-estables, en 1948. Esta logica se puede

aplicar a dos campos:

1. Al andlisis, porque es una forma concreta de describir como funcionan los

circuitos.

2. Aldisefio, ya que teniendo una funcién logica aplicamos dicha algebra para

poder desarrollar una implementacion de la funcién.

En la Automatica, el uso del dlgebra de Boole se debe a que la una gran parte de
los automatismos responden a la I6gica binaria. Las variables binarias de entrada
son leidas y producen variaciones en las sefiales binarias de salidas. [2]

2.5.1 Variables booleanas.

Las variables booleanas se utilizan para indicar estados légicos en circuitos
digitales. Estos circuitos constan de puertas l6gicas, que son dispositivos
electronicos que realizan operaciones booleanas basicas, como AND, OR y NOT.
Las variables booleanas son utilizadas para representar valores de entrada y salida
de estas puertas l6gicas y describir el comportamiento de los circuitos digitales en

general. Por ejemplo, el circuito de alarma podria ser una variable booleana.
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se representa si el sensor ha detectado una intrusién o no y, en consecuencia, activa

o desactiva la alarma. [5]

2.5.2 Compuertas logicas basicas.

Las compuertas l6gicas son dispositivos electrénicos que realizan operaciones
|6gicas basicas en sefiales binarias. Las compuertas I6gicas AND, OR y NOT son

comunmente las tres compuertas logicas basicas que mas se utilizan.

2.5.2.1 Compuerta l6gica AND.

La compuerta l6gica AND toma dos entradas binarias y produce una salida binaria
que es 1 solo si ambas entradas son 1. En otras palabras, la salida es 1 solo si
ambas entradas son verdaderas. La tabla de verdad de la compuerta l6gica AND es
la siguiente: [6]

Tabla de Verdad

ouT

B R
R =

Fig. 8 AND, tabla de verdad y simbolo. [6]

2.5.1.2 Compuerta légica OR.

La compuerta I6gica OR toma dos entradas binarias produciendo una salida binaria
gue es 1 si al menos una de las entradas es 1. En otras palabras, la salida es 1 si
al menos una de las entradas es verdadera. La tabla de verdad de la compuerta
l6gica OR es la siguiente: [6]
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Tabla de Verdad

SNTIN) ouT

0 0
1 1
0 1
1 1

Fig. 9 OR, tabla de verdad y simbolo. [6]

2.5.1.3 Compuerta l6gica NOT.

La compuerta l6gica NOT toma una entrada binaria y produce una salida binaria
invirtiéndola o negandola. En otras palabras, la salida es 1 si la entrada es 0, y

viceversa. La tabla de verdad de la compuerta muestra lo siguiente: [6]

Tabla de Verdad

| o—o—Do—o—oo

Fig. 10 NOT, tabla de verdad y simbolo. [6]

2.6 Procesos Industriales.

Los procesos industriales son llevados a cabo por la industria para transformar las
materias primas en productos finales. Dichos procesos pueden ser manuales o
automatizados, y su grado de automatizacion puede variar segun la empresa y el

tipo de producto que se produzca. [7].

2.6.1. Algunas formas de clasificar procesos industriales.
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e Proceso industrial por trabajo: Un trabajo especifico se enfoca en la demanda
con anticipacion. La producciéon de aviones o barcos son ejemplos de
procesos industriales por trabajo. Este tipo de proceso requiere de mucha

mano de obra y recursos.

e Procesos industriales por flujo continuo: Son procesos que producen bienes
sin interrupcion durante intervalos de tiempo especificos. De esta forma se

pueden producir grandes cantidades de productos en poco tiempo.

e Operaciones de produccion discretas: este método de produccion funciona
de tal manera que las cosas se producen en lotes o cantidades especificas y
en un lapso de tiempo especifico. Lo mas interesante de este tipo de proceso

industrial es que toda la produccion se realiza paso a paso.

e Produccion por lotes: este tipo de proceso industrial produce lotes mas

pequefios de productos, generalmente personalizados. [8].

2.6.2 Relacion de procesos industriales y automatizacion.

La automatizacién de procesos industriales se refiere al uso de tecnologia para
realizar tareas que anteriormente eran realizadas por humanos. La automatizacion
es capaz de mejorar la eficiencia y la productividad de los procesos industriales y
puede utilizarse en los diferentes niveles de automatizacion. La automatizacioén de
procesos industriales puede incluir la integracion de maquinas y tecnologia de
maquinas para la planificacion, ejecucion, medicién y control de los procesos de

produccioén [9].
2.7 Instrumentacion.

La instrumentacion es un conjunto de técnicas y herramientas utilizadas para medir,
controlar y monitorear procesos y sistemas en diversos campos como la industria,
la investigacioén cientifica y la ingenieria. Esto puede incluir sensores, transductores,
sistemas de adquisicion de datos, sistemas de control y software especializado. La

instrumentacién se utiliza para lograr mediciones precisas y datos confiables sobre
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variables fisicas, quimicas o biolégicas como temperatura, presion, flujo, nivel,

velocidad y otras. [10].

2.8 Circuitos eléctricos.

Un circuito consta de una serie de elementos interconectados a través de los cuales

puede fluir una corriente eléctrica. La corriente eléctrica es el movimiento de

electrones, por lo que todo circuito debe permitir el paso de los electrones a través

de los elementos que lo componen. [11].

2.8.1 Elementos de un circuito eléctrico.

Generador: producen y mantienen la corriente eléctrica por el circuito.
Pilas y Baterias: son los que almacenan y suministran corriente directa (DC)

Dinamos y Alternadores: son generadores de corriente continua (dinamos)

y de corriente alterna (alternadores)

Conductores: es por donde se mueve la corriente eléctrica de un elemento
a otro del circuito. Son de cobre o aluminio, generalmente materiales que
ofrecen muy poca resistencia eléctrica permitiendo un buen flojo de corriente

atravez de ellos.

Receptores: son los elementos que transforman la energia eléctrica que les

llega en otro tipo de energia (lamparas, motores, ventiladores, etc.)

Elementos de mando o control: permiten dirigir o cortar a voluntad el paso
de la corriente eléctrica dentro del circuito. Tenemos interruptores,

pulsadores, conmutadores, etc.

Elementos de proteccidn: protegen los circuitos y a las personas cuando
hay peligro o la corriente es muy elevada y puede haber riesgo de quemaras

o descargas eléctricas.
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Como elementos de  proteccibn  tenemos, fusibles, magneto

térmica, diferenciales de Luz, etc. [11]

Partes de un Circuito Eléctrico

Generador

Fusible Conductor

Interruptor

Fig. 11 Elementos de un circuito eléctrico basico [11].

2.8.2 Tipos de circuitos eléctricos.

2.8.2.1 Circuitos en Serie.

En los circuitos en serie los elementos se conectan una a continuaciéon del otro, el

final del primero con el principio del segundo y asi sucesivamente [11].

2.8.2.1.1. Caracteristicas de un circuito en serie.

e Estetipo de circuitos tiene la caracteristica de que la intensidad que atraviesa
todos los receptores es la misma, y es igual a la total del circuito. It=11 = 12.

e La resistencia total del circuito es la suma de todas las resistencias de los

receptores conectados en serie. Rt = R1 + R2.

e La tension total es igual a la suma de las tensiones en cada uno de los

receptores conectados en serie. Vt = V1 + V2. [11].
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Vr=230V

Fig. 12 Circuito eléctrico en serie [11].

Podemos conectar 2, 3 o0 los elementos que queramos en serie.
Si desconectamos un dispositivo, todos los demas conectados en serie con él,

dejaran de funcionar (no puede pasar la corriente). [11].

2.8.2.2. Circuitos en paralelo.

Son los circuitos en los que los elementos se conectan unidas todas las entradas

de los dispositivos por un lado y por el otro todas las salidas. [11].

2.8.2.2.1. Caracteristicas de los circuitos en paralelo.

e Las tensiones de todos los receptores son iguales a la tension total del
circuito. Vt = V1 = V2.

e La suma de cada intensidad que atraviesa cada elemento es la intensidad

total del circuito. It=11 + 12

e La resistencia total del circuito se calcula aplicando la siguiente formula: 1/Rt
= 1/R1 + 1/R2; si despejamos la Rt quedaria: Rt = 1/(1/R1+1/R2)

e Todos los elementos conectados en paralelo quedaran trabajando a la misma
tension que tenga el generador. Si quitamos un receptor del circuito los otros

seguiran funcionando. [11].
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Rz= 330 Q

0

V2
Ri= 260 Q

;

/ V1

0

V=230V

Fig. 13 Circuito eléctrico en paralelo [11].

2.8.2.3 Circuitos mixtos.

Son aquellos circuitos eléctricos que combinan serie y paralelo.
Logicamente estos circuitos tendran mas de 2 receptores, ya que si tuvieran 2
estarian en serie 0 en paralelo. En este tipo de circuitos hay que combinar los

elementos en serie y en paralelo para calcularlos. [10]. Ver Fig. 14.

Rs= 130 Q

9

V3

R1= 260 Q

V1

Ro= 330 Q

0

\

Ly
o

Vr=230V

@

Fig. 14 Circuito eléctrico mixto [11]
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Capitulo 3

Planteamiento del problema

3.1 Identificacion.

Dentro de la planta de la empresa Electroplating & Surface Engieneering que se
dedica principalmente a hacer tratamientos quimicos a pequefias piezas metalicas
se pretende bajo la contratacion de API (Automatizacion de Procesos Industriales)
la integracion, instrumentacion y conexion de un tablero de control, esto para poder
controlar las groas de manera automéatica o manual dependiendo de las
necesidades, la linea de produccion actualmente mide 25 metros de longitud
contando con 23 estaciones de tratamiento ya sea para limpieza o bafio quimico,
actualmente solo cuenta con 1 grda controlada de manera manual por un operador
por lo cual al empresa se ve obligada a producir las 24 horas del dia, de lunes a
viernes, teniendo 3 turnos de 8 horas de trabajo por operador esto para dar abasto
a la demanda de produccién. Lo cual ha llevado a la empresa a implementar una
segunda grua en la linea de produccion (API no fabrica y/o instala grias solo
instrumenta) y claro un tablero de control para el control de ambas gruas, esto con
el fin de optimizar el proceso de produccion aumentando los niveles de produccion

significativamente.

3.2 Justificacion.

El proyecto se llevara a cabo bajo pedido del cliente, ya que actualmente las guras
son controladas manualmente (con joysticks) la empresa pretende integrar un
tablero de control automatico para dichas gruas, asi como también la opcion de su
control tanto de manera automatica como manual segun se requiera. Considerando
los elementos de seguridad pertinentes, activaciones manuales con Joystick,
automaticas con botoneria y pantalla HMI. Electroplating proporcionara a API los
elementos de control PLC, HMI y VDFs, Cables planos y Joysticks; de misma

manera Electroplating en este proyecto realizara programacion y configuraciones.
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3.3 Alcance.

Integracion de tablero de control para linea de proceso de 23 estaciones, donde se
instalara PLC FATEK (35 entradas y 23 salidas) y HMI FATEK P2070NA
(suministrados por usuario), el tablero esta planteado para funcionar con energia
trifasica de 440 VAC, transformador con salida 127 VAC, fuente de alimentacion de
24 VDC, se pretende integrar interruptores termomagnéticos para proteccion (440
VAC, 127 VAC, 42 VAC y 24 VDC), clemas de paso (tipo fusible, relay, piso) y
contactores para arranque de motores segun corresponda. Ademas de integrar al
sistema existente; 2 sensores de limite de carrera para extremos de linea (izquierdo
y derecho); 10 sensores de limite (5 por cada grua, limite arriba, posicion arriba,
posicion rotar, abajo y limite abajo); 6 sensores inductivos para posicionamiento de
grua (3 por cada grua); 1 sensor laser para evitar colisién entre grdas y 2 sensores
laser de presencia de barril; 2 torretas sonoras-luminosas para movimiento de cada
grua; 6 electrovélvulas tipo solenoide sobre tuberia de 1/2; cambio de botonera;
tablero de control con botoneria (selector, arranque, paro planeado, reset, paro de
emergencia); 1 interruptor tiron de cuerda de parada/pause accionado por cuerda;
1 torreta indicadora con 3 colores y sonido; 1 arreglo de 25 relevadores para aislar
activaciones entre dispositivos; todo el cableado esta considerado con terminal tipo

ferrul y etiquetado.
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Objetivos

4.1 Objetivo general.

Integrar los componentes necesarios (suministrados por cliente y/o proveedor

segun aplique), junto con el armado de tablero de control y las canalizaciones para

el ruteado de conexiones hacia los elementos de campo; Esto permitira el tener

control automético y manual de 2 gruas (Eje X, Eje Y y Rotador) de proceso para 23

estaciones de limpieza y tratamiento, junto con la incorporacion (sin programacion)

de sistema de control PLC y HMI conectados a los elementos correspondientes para

garantizar el correcto funcionamiento del sistema.

4.20bjetivos especificos.

Crear un guia para la lectura e interpretacion de diagramas eléctricos bajo la

supervision del asesor externo.
Apoyar en creacion de diagramas eléctricos haciendo uso de las guias.

Planificar la correcta distribucién de los componentes de manera virtual

(AutoCAD) segun el numero de componentes y el tamafio del gabinete.
Realizar la l6gica de relevadores segun la funcion requerida.

Colocar los componentes en fisico (control y eléctricos) segun la distribucion
obtenida anteriormente en AutoCAD.

Conectar los componentes eléctricos y de control, siguiendo los diagramas
eléctricos.

Ejecutar pruebas de funcionamiento y seguridad bajo las funciones y
criterios.

Instalar y conectar el gabinete hacia las gruas para control, segun los
diagramas eléctricos.
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e Dar un acabado profesional al tablero de control (etiquetar cableado, peinar
y encinchar)

e Instalar y conectar sensores de seguridad en las lineas de produccion
dependiendo de la funcién requerida
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Metodologia

El proceso en las diferentes etapas de este proyecto hasta la fase numero 5 se
llevaron a cabo en la empresa API (Automatizacién de Procesos Industriales) con
direccién Camino a San José de Guanajuato #625 Colonia el becerro, C.P. 38117,
Celaya Guanajuato. De la fase niumero 6 en adelante el proyecto se continuo en la
empresa Electroplating & Surface Engineering con direccién Fresno 115, 2da.
Fracc. de Crespo, Fracc. Ind. ElI Vergel, 38110 Celaya, Guanajuato.
Como proyecto de residencias profesionales de la carrera de ingenieria en sistemas

automotrices.

5.1 Fase 1. Reconocimiento del equipo necesario a utilizarse.

Se comenzara por investigar cuales son los materiales que se van a utilizar para la
elaboracion del tablero de control, bajo un andlisis de las funciones que el tablero
requiere realizar ya trabajando en planta, esto, junto con la ayuda de la del
departamento de ingenieria de APl (Automatizacion De Procesos Industriales) se
podra realizar de una manera mas rapida, gracias a su experiencia realizando

trabajos de este tipo.

5.2 Fase 2. Listado de materiales y componentes a utilizarse en el tablero de

control.

Como siguiente fase se debe elaborar una lista de los componentes y materiales

que se utilizaran para el tablero de control.

Gabinete.

1 interruptor manual de 3 fases.

2 interruptores termomagneéticos trifasicos.

1 interruptor termomagnético bifasico.
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e 4 interruptores termomagnéticos monoféasico.

e Clemas de diferentes tamafios y pisos, uno, dos, y tres pisos. (las clemas se
agrupan formando bloques de terminales o borneras).

e 1 fuente de alimentacion de 24VDC.

e 1 trasformador de 440y 220 VAC.

e 1 PLC FATEK (35 entradas y 23 salidas)
e 1 HMI FATEK P2070NA

e 1 contacto de servicio de 110 VAC.

e 4 variadores de frecuencia ABB de 1hp.
e 3 guardamotores

e 3 contactores

e 43 relevadores con base, cada uno con 4 entradas y 8 salidas (4

normalmente abiertas y 4 normalmente cerradas).

e 14 relevadores de tipo clema, cada uno con 1 entrada y 2 salidas (1 NO, 1
NC)

e Juego de 6 interruptores para la botonera principal.
e 6 metros de canaleta plastica de 2.3 pulgadas.
e 4.8 metros de riel de aluminio de 1 pulgada.

5.3 Fase 3. Representacion de Gabinete en Software 2D (AutoCAD).

En esta etapa se procedera a tomar medidas del gabinete que el cliente nos habia
suministrado, para representarlo en AutoCAD, se tomaran medidas de la puerta, del

interior del gabinete y del costado izquierdo del mismo, para posteriormente
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dibujarlo en AutoCAD y asi tener una referencia del espacio con el que contamos

para la distribucion de los componentes.

5.3.1. Representacion y distribucion de los componentes en software.

Con el tablero medido y representado en el software, el siguiente paso es planificar
y representar en el mismo programa la distribucion de los componentes, esto nos
sera de especial utilidad ya que el mismo programa cuenta con librerias de
componentes eléctricos y de control con una medida estandarizada igual a la de los
mismos componentes en fisico y al contar con una representacion visual de la
distribucion de componentes, nos ayudara a hacer correcciones sobre la marcha
separando los componentes en renglones dependiendo de la familia de
componentes, el voltaje o la funcion que realizaran los diferentes tipos de

dispositivos en conjunto. Ver Fig. 15.
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g |7

Fig. 15 Lay Out de tablero de control

5.3.2 Distribucién de alimentacion eléctrica

El equipo cuenta con suministro eléctrico, distribuido en 4 etapas a diferentes

voltajes.
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e Alimentacion eléctrica principal a 440 VAC.

Se tendra interruptor trifasico giratorio candadeadle LOTO en lateral izquierdo de
tablero, interruptor trifasico de proteccién termomagnética y bus de 5 clemas de 1

piso por fase con 8 puntos de conexion disponibles en cada fase (transformador,
variadores G1X, G1Y, G2X, G2Y).

Fig. 16 Alimentacion eléctrica 440 VAC.

e Alimentacién eléctrica a 110 VAC.

Se tendra transformador de 440 a 120 VAC; interruptor monofasico de proteccion
termomagnética y bus de 5 clemas de 2 pisos porta fusible (con puente) y se contara

con 5 puntos de conexion disponibles (Fuente, lampara, receptaculo, solenoides).

Fig. 17 Alimentacion eléctrica 120 VAC.

e Alimentacién eléctrica 24 VDC.

Se contar4 con fuente de alimentacion de 120 VAC a 24 VDC; interruptor

monofasico de proteccion termomagnética y bus de 7 clemas de 2 pisos porta

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DEL SUR DE GUANAJUATO 45



Capitulo 5. Metodologia.

fusible (con puente) y se contara con 7 puntos de conexion disponibles (PLC, HMI,

Relevadores, Contactores, torreta, botones)

Fig. 18 Alimentacion eléctrica 24 VDC.

e Alimentaciéon 42 VAC.

De transformador Externo de 42 VAC,; llegaran 3 lineas a interruptor trifasico de
proteccion termomagnética y bus de 3 clemas de 1 piso por fase con 5 puntos de

conexién disponibles en cada fase (Rotador Grua 1, Rotador Grlua 2 y Rotador de

tinas).

Fig. 19 Alimentacion eléctrica 42 VAC.
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5.3.3 Distribucién de componentes.
5.3.3.1 Ubicacion PLC y HMI

Se colocara PLC en renglon 2 de la platina del tablero, dejando espacio suficiente
para colocacion de médulos a izquierda y derecha. La pantalla HMI estara colocada

en la puerta del tablero con altura aproximada de 1.65 desde el piso.

Fig. 20 Ubicacion PLC y HMI.

5.3.3.2 Distribucion de Botoneria.

Se colocaran en puerta de tablero, debajo de HMI con alcance del operador, los

siguientes botones:

e 1 boton selector de 3 posiciones (Modo de operacion)
1 selector de 2 posiciones (Activacion de Joysticks)
1 botoén pulsador verde (Arranque)
1 boton pulsador rojo (Paro planeado)
1 botoén pulsador azul (Restablecimiento)

1 bot6n de paro de emergencia.
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Fig. 21 Distribucion de botonera.

5.3.3.3 Ubicacién de variadores

En el renglon 3 de la platina se tiene espacio para la colocacion de 6 variadores, 4
de ellos estan contemplados para G1 Eje X, G1 Eje Y, G2 Eje X, G2 Eje Y.
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Fig. 22 Ubicacién de variadores.
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5.3.3.4 Activacion de variadores

Para los variadores se requerira activar en ambas grias para el eje X 4 sefiales
(Habilitar, sentido de giro, velocidad 1 y velocidad 2) y parta el eje Y (Habilitar,
sentido de giro, velocidad 1), como en los variadores tendran control individual se

activan sus sefiales a través de relevadores.

Fig. 23 Activacion de variadores.

5.3.3.5 Joystick para control de gruas y activacién de solenoides

En el rengldn 5 se tendran relevadores destinados a los movimientos de joystick de
cada grua (4 relevadores por grua) y también se tienen 6 relevadores para la
activacion individual de las valvulas solenoides las cuales podran alimentarse a 110

VAC, pero con control de relevadores a 24 VDC.

Fig. 24 Joystick para control de grdas y activacion de solenoides

5.3.3.6 Control de rotacién de tambores.
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Para la rotacion de los tambores se requerirdn de 42 VAC, los cuales vendran de
las clemas de la salida del transformador (externo), hacia los contactores y
guardamotores. Se activara individuamente la rotacion del tambor de Gria 1, de
Groa 2 y de todos los tambores dentro de los contenedores. Las activaciones

estaran controladas conforme al proceso.

Fig. 25 Control de rotacion de tambores.

5.3.3.7 Seguridad y frenos de motores.

En el renglén 7 se colocaran 9 relevadores encargados de reaccionar ante las
sefales de seguridad, tales como paros de emergencia y sensores de sobre viaje,
de igual forma los siguientes 4 relevadores son los encargados de bloquear los

frenos cada vez que los joysticks no estén activados en ninguna de las direcciones.

Fig. 26 Seguridad y Frenos de motor.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DEL SUR DE GUANAJUATO 50




Capitulo 5. Metodologia.

5.3.3.8 Enlace de conexiones dentro y fuera del tablero.

En el rengldn 8 se colocaran los buses de clemas correspondientes a entradas y
salidas del tablero; del lado izquierdo tendremos entradas de PLC, alimentacion a
24 VDC, clemas de tierra, salidas de PLC, enclaves de falla y joysticks, alimentacion
de electro vélvulas, torretas y paros de emergencia, frenos, entrada y salida de

transformador y del lado derecho tenemos conexidén de 7 motores (4 variadores y 3

rotadores).
UF

Fig. 27 Enlace de conexiones dentro y fuera del tablero.

5.4 Fase 4. Control, creacion de diagramas eléctricos y guia.

Antes de empezar a planificar si quiera las conexiones eléctricas se debera de saber
que se va a controlar, aqui pueden existir varios factores que limitan al control, tales
como el numero de entradas y salidas del PLC. Es por esto que primeramente se
debera de hacer un estudio de control identificando las sefiales de entrada y salidas
hacia el PLC que requeriremos para el control, asi como también las caracteristicas

del mismo.
5.4.1. Caracteristicas de control de sistema

5.4.1.1. Senales del sistema.

La seleccién y distribucion de materiales mencionada en secciones anteriores, asi
como, la asignaciéon de sefiales de PLC e indirectas, son base a la Informacién

preliminar.
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5.4.1.1.1 Mapeo de Sefiales (entradas y salidas de PLC)

Tabla 1. Entradas directas e indirectas de PLC.

No. Controlador Tipo E/S Na. Puerto Etiqueta . 3 Descripcion
PLC-D1 D-IN 0 EB1604H ES 0 Paro emergencia
PLC-D1 D-IN 1 EB1614H LS 01 Colision de gruas
PLC-D1 D-IN 2 EB1622H ES 02 Parao tirdn
PLC-01 D-IN 3 EC0115G SB 01 Selector modo manual
PLC-D1 D-IN 4 ECD120G 5B 01 Selector modo auto
PLC-01 D-IN 5 ECD125G PB 01 Botdn arranque
PLC-01 D-IN [ EC0130G PB 0z Boton paro planeado
PLC-01 D-IN 7 ECO135G PB 03 Botdn restablecer
PLC-01 D-IN 8 EC0200G LS 03 Limite de carrera izquierdo
PLC-01 D-IN 9 EC0205G LS 04 Limite de carrera derecho
PLC-D1 D-IN 10 EC1302H VDF 01 G1 VDF Eje X En marcha
PLC-D1 D-IN 11 EC1316H VDF 02 G1 VDF Eje Y En marcha
PLC-D1 D-IN 12 ECD220G GM 0 G1 GM Rotador en Falla
PLC-01 D-IN 13 EC1402H VDF 03 G2 VDF Eje X En marcha
PLC-D1 D-IN 14 EC1416H VDF 04 G2 VDF Eje Y En marcha
PLC-01 D-IN 15 ECD235G GM 0z G2 GM Rotador en Falla
PLC-D1 D-IN 16 EC0300G Ps 01 G1 sensor pos. lzquierdo
PLC-01 D-IN 17 ECO305G PS 0z G1 sensor pos. Centro
PLC-D1 D-IN 18 EC0310G PS 03 G1 sensor pos. Derecho
PLC-01 D-IN 19
PLC-D1 D-IN 20 ECD320G LS 05 G1 Sobre viaje Arriba
PLC-01 D-IN 21 EC0325G LS 06 G1 sensor pos. Arriba
PLC-D1 D-IN 22 EC0330G LS 07 G1 sensor pos. Abajo
PLC-D1 D-IN 23 ECD335G LS 08 G1 Sobre viaje Abajo
PLC-D1 D-IN 24 EC0400G Ps 05 G2 sensor pos. lzquierdo
PLC-01 D-IN 25 EC0405G Ps 06 G2 sensor pos. Centro
PLC-01 D-IN 26 EC0410G PS 07 G2 sensor pos. Derecho
PLC-D1 D-IN 27
PLC-D1 D-IN 28 ECD420G LS 09 G2 Sobre viaje Arriba
PLC-D1 D-IN 29 EC0425G LS 10 G2 sensor pos. Arriba
PLC-D1 D-IN 30 EC0430G LS 11 G2 sensor pos. Abajo
PLC-01 D-IN 3 ECD435G LS 12 G1 Sobre viaje Abajo
PLC-D1 D-IN 32 ECO500G LS 13 G1 sensor pos. Rotacion
PLC-D1 D-IN 33 ECO505G LS 14 G2 sensor pos. Rotacion
PLC-D1 D-IN 34 ECD510G RY 35 Joystick activo
PLC-D1 D-IN 35 EC0515G GM 03 GM Rotador tinas en Falla
Indirectas D-IN 1] EB1B0GE RY 15 G1 loystick izquierda
Indirectas D-IN 1 EB1B15E RY 16 G1 Joystick derecha
Indirectas D-IN 2 EB1824E RY 17 G1 Joystick abajo
Indirectas D-IN 3 EB1B33E RY 18 G1 loystick arriba
Indirectas D-IN 4 EB1906E RY 19 G2 Joystick izguierda
Indirectas D-IN 5 EB1915E RY 20 G2 Joystick derecha
Indirectas D-IN [ EB1924E RY 21 G2 loystick abajo
Indirectas D-IM 7 EB1933E RY 22 G2 loystick arriba
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Tabla 2. Salidas directas e indirectas de PLC.

PLC-01 D-0OUT 0 ECDB00F RY 0 G1 VDF Eje X forward
PLC-01 D-0OUT 1 ECDB0SF RY 02 51 VDF Eje X reverse
PLC-01 D-0OUT 2 ECDB10F RY 03 G1 VDF Eje X Velocidad 1
PLC-01 D-0uT 3 ECDE15F RY 04 G1 VDF Eje X Velocidad 2
PLC-01 D-0OuUT 4 ECDBE20F RY 05 G1 VDF Eje Y forward
PLC-01 D-0OUT 5 ECDB25F RY 06 G1 VDF Eje Y reverse
PLC-01 D-0OUT [ ECDB30F RY 07 G1 VDF Eje Y Velocidad 1
PLC-01 D-0UT 7 ECDB35F CR 0 G1 CR Activar giro Tambor
PLC-01 D-0OuUT 1 ECOD700F RY 08 G2 VDF Eje X forward
PLC-01 D-0uT 9 ECO705F RY 09 G2 VDF Eje X reverse
PLC-01 D-0OUT 10 ECD710F RY 10 G2 VDF Eje X Velocidad 1
PLC-01 D-0OUT 11 ECD715F RY 11 G2 VDF Eje X Velocidad 2
PLC-01 D-0OUT 12 ECO720F RY 12 G2 VDF Eje Y forward
PLC-01 D-0ouT 13 ECO725F RY 13 G2 VDF Eje Y reverse
PLC-01 D-0ouUT 14 ECO730F RY 14 G2 VDF Eje Y Velocidad 1
PLC-01 D-0ouUT 15 ECO735F CR 02 G2 CR Activar giro Tambor
PLC-01 D-0OUT 16 ECDB00F RY 23 Activar Solenoide 1
PLC-01 D-0OUT 17 ECODBOSF RY 24 Activar Solenoide 2
PLC-01 D-OUT 18 ECDB10F RY 25 Activar Solenoide 3
PLC-01 D-0uT 19 ECDB15F RY 26 Activar Solenoide 4
PLC-01 D-0oUT 20 ECDB20F RY 27 Activar Solenoide 5
PLC-01 D-0UT 21 ECDB25F RY 28 Activar Solenoide &
PLC-01 D-0OUT 22
PLC-01 D-0ouT 23 ECDB35F 5D 09 PLC Restablecido
Indirectas D-0UT 0 EB1213E RY 29 TP Torreta rojo
Indirectas D-0uT 1 EB1220E RY 30 TP Tarreta amarilla
Indirectas D-0UT 2 EB1227E RY 31 TP Torreta verde
Indirectas D-0ouT 3 EB1234E RY 32 TP Torreta sonido
Indirectas D-ouT 4 EB1302D RY 33 G1 torreta de movimiento
Indirectas D-0ouT 5 EB1310D RY 34 G2 torreta de movimiento

5.4.2 Modos de operacion.

Con el Selector Modo Operacién (3 posiciones) del Tablero se podra definir si el
sistema trabaja en Modo de operacién Manual, Modo de operacion Automatico o
Modo de operaciéon Deshabilitado, para cambiar el modo de operacion se

recomienda programar secuencia de cambio.
5.4.2.1 Modo de operacién Deshabilitado

En este modo de operacion se anularan todos los movimientos. Se recomienda

activar la torreta indicadora en color Rojo fijo sin sonido.

5.4.2.2 Modo de operacion manual.
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En este modo de operacion los movimientos se podran realizar desde la pantalla
HMI y/o Joysticks, para los dispositivos presentes en el sistema, facilitando el
mantenimiento, deteccién de fallas, operacion, etc. Se requiere que el operador
tenga uso consiente de este modo de operacion. La torreta indicadora se

manifestara en color Amarillo fijo sin sonido.

5.4.2.3 Modo de operacion automatico.

En este modo de operacion se operara el sistema con las secuencias automaticas
establecidas por el programador. La torreta indicadora se manifestara en color

Verde fijo sin sonido.

5.4.3 Apoyo en la creaciéon de diagramas eléctricos.

Se apoyard a su creacion siempre bajo la supervisién y revision del disefiador
principal, haciendo uso de la guia y en base al andlisis de todas las funciones que
el tablero debe realizar, con todas las funciones de seguridad tanto para el
operador como para el correcto funcionamiento de las gruas.
Dentro de los anexos de este documento se pueden encontrar a detalle los
diagramas eléctricos, asi como cada una de las conexiones que deben ser

realizadas. (pag. 99).

5.4.3.1 Guia de diagramas eléctricos.
5.4.3.1.1 Informacion importante de seguridad.

La mayoria de los accidentes relacionados con la operacion, el mantenimiento o la
reparacion de este tipo de sistema se debe a que no se observan las precauciones
y reglas béasicas de seguridad. Con frecuencia, se puede evitar un accidente, al
reconocer una situacion que pueda ser peligrosa para prevenirlo. Todo el personal
relacionado con el sistema debe estar alerta a la posibilidad de peligros. Se debe
tener la capacidad necesaria, los conocimientos y las herramientas para realizar

estas funciones correctamente.
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La operacion, el mantenimiento y la reparacion incorrectos de este tipo de sistema
pueden ser peligrosos y pueden resultar en accidentes. No opere este sistema ni
realice ningun trabajo de mantenimiento o reparacion hasta que tenga la informacion

y el conocimiento necesario para realizar algun tipo de operacion.

No puede anticipar todas las circunstancias que podrian implicar un riesgo de
peligro. Por lo tanto, las advertencias incluidas en esta publicacion y en el producto
no pretenden cubrir todas las posibilidades. Si se usa una herramienta,
procedimiento, método de trabajo o técnica de operacibn que no ha sido
recomendado especificamente por fabricante, el usuario debe comprobar que no
representa un peligro para el mismo o para otros individuos. Debe asegurarse
también que no se dafiara el sistema ni sera peligroso utilizarlo como consecuencia
de los procedimientos de operacién, mantenimiento o reparacion que el usuario

seleccione.

La informacion, las especificaciones y las ilustraciones contenidas en esta
publicacion se basan en la informacion disponible en la fecha en que se preparo la
publicacién, las especificaciones, las mediciones, los ajustes, las ilustraciones y
otros datos pueden cambiar en cualquier momento. Le sugerimos solicitar la

actualizacion de informacidn mas reciente.

5.4.3.1.2 Como leer y utilizar la informacion.

El presente documento constituye a los Diagramas Eléctricos del sistema
correspondiente, siga los consejos dados en la capacitacion de uso y manejo,
teniendo en cuenta que el buen funcionamiento como la duracién del sistema
depende del uso correcto y de la aplicacién de las instrucciones. Si surgieran
dificultades o inconvenientes durante el tiempo de garantia, se estd a su completa

disposicion para cualquier aclaracion o intervencién que pueda necesitar.

5.4.3.1.3 Conservacion del documento.
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Utilice la informacion de manera que no dafie su contenido. No elimine, arranque o
escriba partes del presente documento. Consérvelo en un ambiente protegido de la

humedad y del calor.

5.4.3.1.4 estructura del diagrama.

El presente documento corresponde a los Diagramas Eléctricos, los cuales estan
divididos en 5 campos de informacion, cuyo objetivo es plasmar la informacién del

proyecto:

Campo 1. Informacion del fabricante

Ubicada en la parte superior derecha, consta del Logo, Nombre, Direccion y

Contacto del fabricante.

Compafiia:

Automatizacidn de Procesos Industriales
Direccidén: Camino a San José No. 625
Celaya, Guanajuato C.P. 38117

Contacto:
461 688 1039 proyectos@apibajio.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01-2

Fig. 28 Campo 1 informacioén del fabricante.

Campo 2. Informacion del proyecto

Ubicada en la parte centro superior derecha, consta del Nombre y Niamero de
proyecto; el Nombre del cliente y la Referencia del proyecto; Titulo del diagrama
(hace referencia al contenido general) y nombre de Dibujo (hace referencia al

contenido especifico); ademas de la Secciéon y numero de hoja.
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Proyecto:
Proyecto A
Proyecto B

Ndmero:

XXXX XX XX - XXX
Cliente:

Cliente
Referencia:

Referencia

Seccion:

EA

Hoja:
01

Titulo:
Titulo

Dibujo:
Dibujo

Fig. 29 Campo 2 Informacion del proyecto

Campo 3. Informacién de Autores y Revisores

Disefiado por:
Disefiador

Implementado por:
Desarrollador

Revisor interno:
Rev Interno

Revisor externo:
Rev Externo

Fecha de inicio: Inicio
Fecha de término: Final

Anexos y comentarios:
Comentarios

Fig. 30 Campo 3 Informacién de Autores y Revisores
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Campo 4. Historial de revisiones

Ubicado en la parte inferior derecha, consta de las Revisiones que el proyecto ha
tenido en el transcurso del tiempo, donde al momento de que el proyecto se entrega
debera de tener llenado dos renglones pertinentes a Desarrollo y revisién (siendo

internos) y Validacion por el cliente.

Historial de revision
REV Descripcion Fecha | Dibujo | Reviso

0.0 [ Desarolloy revision [xx-xx-xx| AAAA | BBBB

1.0 Validacion xx-xx-xx| AAAA | BBBB

Fig. 31 Campo 4 Historial de revisiones

Campo 5. Diagrama Eléctrico General

Ubicada en la parte mas grande del diagrama, al lado izquierdo de los otros campos,
consta del diagrama, conexiones, dispositivos, simbolos, dibujos, nombres de
componentes, cableado, etiqguetado y toda la informacion pertinente al Diagrama

Eléctrico para la mejor comprension posible.
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DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01.2

Frovects o
Proyecto A EA
Proyecto 8 s

3000 XX XX - XXX

Fig. 32 Campo 5 Diagrama Eléctrico General

5.4.3.1.5 Nomenclatura general.

Nomenclatura de pagina.

EA

01

seciion: | EN el Campo 2 Informacion del proyecto, se tiene la Seccién y numero

Hoa: | de Hoja, siendo este Ultimo solo incremental comenzando en 01 y la seccién

conforme al siguiente listado:

Seccion EA

Seccion EB
Secciéon EC

Seccion EE
Seccion ED

Seccion EF

llustrativa de tableros, botoneras, componentes, Lay Out y
medidas

Alimentacion de equipos y distribucion de fuerza

Conexiones de controladores, botoneria, activacion de sefiales,
entradas y salidas

Configuracion de comunicaciones de dispositivos y redes
Conexiones de buses de clemas (grafico, nombre de dispositivo
y etiquetado)

Conexiones y configuraciones extra.

Nomenclatura de clemas

Las clemas de paso o puntos de conexién son representados por un circulo (vacio

para conexiones fijas de clemay relleno para empates o derivaciones) y su nombre
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consiste en iniciar con TB (Terminal Block) seguido de una letra opcional C, F u O
(Tablero de Control, Fuerza u Operador); después se coloca el Numero Referencia
(bloque de clemas) el cual es ascendente comenzando en 01; separado con un
Guion se continua con el Numero de clema ascendente de izquierda a derecha o
de arriba hacia abajo; seguido de un Punto se coloca el Escalén de la clema

(considerando que para clemas de 1 piso son 2 escalones, 2 pisos son 4 escalones,

etc.).
TB-02
-2||2 || ] @ |2
TB04-02.3 molle||[C |22 TB04-02.3
O R g 2 B @

TB XX - XX . X

Bloque Conexién_-,— T_ Numero de escaldn

(Siempre 1 digito)

Numero de referenci Numeros de clema
(Siempre 2 digitos)

Fig. 33 Nomenclatura de clemas.

Conexién a dispositivos

Cuando se tenga la conexion en un dispositivo se representard esta con el simbolo
de un tornillo cabeza plana, indicando los bornes de conexién segun aplique su
nomenclatura y posicion distribucion. Cada borne deberéa estar nombrado conforme
al dispositivo, a la norma aplicada y/o especificacién especial; la direccién de borne

para su conexion puede ser derecha, izquierda o de paso.

? 7% ?

Fig. 34 Conexion a dispositivos
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Representacion de cableado

El cableado esta representado de manera monopolar y su nhomenclatura se expresa
por 2 letras para indicar el color del cable y separadas por una coma se indica el
calibre de este. Los colores son representados por BK (negro), WH (blanco), GN
(verde), RD (rojo), BU (azul marino), CN (azul claro), BW (café), YL (amarillo), BW
(cable desnudo), OR (naranja), Mx (nUmero de multiconductor).

BK,06 AWG BK,06 AWG

V) v

Fig. 35 Representacion de cableado

Direccionamiento de conexiones

Cuando en la hoja presente no se puedan enlazar las conexiones directamente, asi
como, cuando los elementos de conexion deban estar en secciones diferentes
(debido a diferencia de conexiones de control, redes, fuerza y/o energia); los
enlaces entre conexiones quedaran plasmados con una flecha y se representa vacia
cuando las conexiones son hacia afuera del tablero (también cuando provienen de
afuera del tablero), para cuando son dentro del mismo tablero la flecha se

representa rellena.

TB04-02.3 TB04-02.3
> >

Fig. 36 Direccionamiento de conexiones

Nomenclatura de etiquetas

Cada nodo de conexion cuenta con una etiqueta, la cual debera ser aplicada en los
dos extremos del cable indicado, la etiqueta en el diagrama se conforma por dos

renglones:
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Renglon 1 Da referencia al nimero de Etiqueta (Seccion-Hoja-Linea-Nodo).

Renglon 2 Da referencia al objetivo general de la conexion.

EB0100C EB0102C EBO0100I
L 127 VAC Tierra Fisica N 127 VAC

E X XX XX X

Eléctrico ,_T ‘ T—l Seccion de nodo

NiUmero de linea

Seccién (A,B,C, ETC.) (Siempre 2 digitos)
(Cuando aplique) Numeros de hoja
(Siempre 2 digitos)

Fig. 37 Nomenclatura de etiquetas.

Nomenclatura de dispositivos

Cada dispositivo tiene una descripcion de acuerdo con la funcién que desempefia y
esta estructurado en tres renglones situados arriba del simbolo que lo representa.

Tabla 3. Descripcion de renglones.

Renglén Funcion

Rengléon Superior Da referencia al cédigo del dispositivo y

esta dividido en dos partes.

Parte 1 indica el tipo de dispositivo

conforme al cédigo que corresponda.

Parte 2 Indica la pégina, linea y
seccion del diagrama donde aparece.

Renglén Medio Da referencia al objetivo directo del

dispositivo.
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Renglon Inferior Da referencia a los numeros de parte

gue componen el dispositivo.

G oA
o Dt PLC-03 / EC 01-00-A
orcigtriaed Modulo de entradas digitales
M22-D-G + M22-A + M22K10 KV-B16XC

o0 |

Fig. 38 Nomenclatura de dispositivos.

5.5 Fase 5. Preparacion del gabinete para conexiones y conexiones eléctricas.

Esta fase se puede dividir en 4 partes, colocacion de canaleta plastica, colocacion
de riel metalico, cortes/perforaciones para la instalacion de componentes, y

colocacion de componentes.

Fig. 39 Gabinete.
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5.5.1 Instalacién de canaleta pléstica

Se colocara canaleta plastica de 2.3 X 2.3 pulgadas esto porque se debe tomar en
cuenta los diferentes calibres de cables y la cantidad de conexiones que se pasaran
por el interior de la esta misma, asi como las posibles conexiones futuras en caso
de ser requeridas, sabiendo esto, lo que se debe buscar es un tamafio de canaleta
que nos brinde espacio mas que suficiente para las conexiones, también se debe
tomar en cuenta que no debe quitarnos espacio mas del necesario ya que puede

limitar el valioso espacio para los demas componentes.

La canaleta también cuenta con “dientes” que estan separados por pequefos
espacios por los cuales pueden pasar cables de diferentes calibres, si el cable que
gueremos pasar es muy grande para ese espacio, siempre podremaos retirar uno de
los dientes para darle mas espacio y poder pasar el cable. Esto es de mucha ayuda,
ya que podemos separar los cables desde el interior de la canaleta facilitando la

identificacion de los mismos agilizando las conexiones.

La colocacion de la canaleta debe hacerse en base al lay Out de tablero de control
(Figura 15), con ayuda de un flexdbmetro se marcaré el largo de cada tramo de
canaleta para posteriormente cortarlo nosotros nos apoyamos de un pulidor de

mano con disco de corte.
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Fig. 40 Canaleta plastica y corte de canaleta

En la figura 41. Se puede apreciar la canaleta colocada dentro del gabinete, la
canaleta sera fijada a nivel con pija-broca de 5/16 de pulgada, para esto nosotros
nos apoyaremos de un taladro inaldmbrico, primeramente, se marca una guia con
una broca de la misma medida de la pija-broca para que esta misma a la hora de
fijarla entre sin problemas y de esta forma se puede fijar la canaleta de una manera

mas facil.
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Fig. 41 Canaleta instalada en gabinete

5.5.2 instalacion de riel metalico

Casi a la par y de la misma manera en la que se instal6 la canaleta plastica se
instalara el riel metélico, las medidas nuevamente se tomaran del lay Out de tablero
(figura 15) se cortara el riel con ayuda de un pulidor con disco de corte e igualmente

gue la canaleta sera fijada con pija-broca de 5/16 de pulgada.
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Fig. 42 Gabinete con canaleta y riel instalado.

5.5.3 Cortes y perforaciones para instalacion de componentes.

Como ultima parte de esta fase se realizaran varias perforaciones en el tablero,
principalmente para la instalacion de botonera de puerta y la HMI, de igual manera
la ubicacion donde debe ir cada perforacion se encontrard marcada en el lay Out de
tablero (figura 15).
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Primeramente, se marcard con un lapiz sobre la puerta del gabinete donde estaran
los cortes o perforaciones para después marcarlos con una cinta de papel el area
de los cortes (figura 43) con ayuda de un taladro y una broca escalonada se
realizaron las perforaciones para los botones que conforman la botonera y con un

pulidor con disco de corte se corto el espacio requerido para la HMI (figura 44).

Fig. 43 Guia para corte y perforacion de botonera y HMI.
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Fig. 44 Botonera y espacio para HMI.

5.5.4 Colocacion de componentes.

Los componentes que se utilizaran cuentan con muescas 0 seguros en su parte
trasera para poder colocarlos en un riel metélico de 1 pulgada, normalmente esto
ya es un estandar para una gran parte de los fabricantes de componentes eléctricos
y de control, por ende, dichos componentes se podran colocar facilmente con la
mano sin la necesidad de requerir de herramientas especiales. La posicion de cada
componente esta indicada en el lay Out de dispositivos.

En algunos componentes como el transformador y los variadores de frecuencia se
optarda por fijarlos hacia la platina del gabinete y no colocarlos sobre el riel, esto ya
gue son componentes mas pesados y serd mas conveniente colocarlos de esta
manera. Para facilitar esta tarea nosotros perforaremos la platina con ayuda un
taladro de mano y una broca para metal, después con un machuelo se le hara una
rosca al orificio, que nos ayudara a sujetar bien la tornilleria para sostener dichos

componentes.
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Fig. 45 Fijacion de transformador hacia platina de gabinete

Fig. 46 Colocacion de componentes de renglon 1y 2.
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Fig. 47 Colocacion de bases para relevadores en renglén 4 y 5

Fig. 48 Colocacion de componentes en renglén 6 y 8.
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Fig. 49 Colocacién de dispositivos.

5.5 fase 5. Conexiones en fisico y etiquetado.

En esta fase se realizaran las todas las conexiones siguiendo los diagramas
eléctricos, ya que en estos mismos se encuentra toda la informacion necesaria para
conectar los dispositivos especificandonos desde donde inicia cada conexion, hasta
donde termina, el puerto donde se debe conectar, el calibre y color del cable, asi
como la etiqueta que debe llevar cada cable en ambos extremos, también nos
ayudara teniendo una representacion mas visual de los dispositivos facilitando la
interpretacion de cada conexion.
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La manera en la que se trabajaran las conexiones y el etiqguetado seré la siguiente:

e Primeramente, se visualiza la conexion en los diagramas eléctricos
identificando cual es dispositivo de origen y cual es el de destino. De la misma
manera se visualizaba el origen y el destino de la conexiéon en fisico,

identificando los dispositivos dentro del tablero.

e Se toma el cable del calibre y color indicado en el diagrama para la conexion
especifica que se realizara, se coloca una punta sobre el dispositivo desde
donde inicia la conexion y se empieza a pasar el cable a través de la canaleta
hasta llegar a su elemento destino, ahi con ayuda de los dientes de la
canaleta se sujeta el cable y se corta con pinzas de electricista. Si existen
multiples conexiones de un dispositivo a otro siempre y cuando estén muy
cercanas entre si, este cable nos puede servir como una referencia para
medir y cortar la cantidad de cables necesarios para completar las

conexiones de esta manera agilizando un poco el proceso.

e Con tu cable identificado y ruteado, se pela alrededor de 1 cm en cada
extremo con ayuda de pinzas pelacables, se toma un terminal tipo ferrul
(figura 50), del tamafio adecuado al calibre del cable y se colocan en ambas
puntas, con ayuda de unas pinzas ponchadoras (figura 50) se fija el ferrul al

cable.

e Las puntas del cableado ya con su ferrul bien colocado son empalmadas,
sujetadas o atornilladas a las terminales de los dispositivos indicadas en los

diagramas.

e Con ayuda de un multimetro en la funcion de continuidad, se corrobora que
las conexiones sean correctas, se realizaran ajustes y correcciones en caso

de ser necesarios.

e Sabiendo que las conexiones realizadas son correctas se procede a colocar

la etiqueta indicada en los diagramas, a cada extremo del cable, en una
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posicion donde sea facil para el operador visualizar e identificar la etiqueta
(Figura 51).

Fig. 50 Pinzas ponchadoras y terminales ferrul.

Fig. 51 Ejemplo de etiquetado de cables.
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5.6 Fase 6. Pruebas de funcionamiento y seguridad.

Esta fase comienza una vez terminadas todas las conexiones internas del tablero
con el fin de probar y corregir varias de las funciones que realizara el tablero antes
de llevarlo a planta. Para esto se energizara el tablero y se probaran principalmente

paros de emergencia, salidas de voltaje y relevadores de seguridad

5.6.1 pruebas de voltaje.

Para poder realizar estas pruebas se requerira de un multimetro, se medira el voltaje
(440 VAC, 220 VAC, 120 VAC, 42 VAC, 24 VDC) en sus respectivas salidas y
entradas, se debe corroborar que:

¢ El voltaje marcado sea el correcto.
e Un voltaje estable sin caidas

e Las lineas trifasicas y bifasicas estén bien balanceadas (marcando el mismo

amperaje y voltaje en cada una de las lineas)
¢ No existan falsos contactos
e Conexiones a tierra en los elementos que la requieran.

Estas pruebas son de vital importancia ya que un voltaje errbneo puede causar que
los componentes se quemen poniendo en riesgo tanto la seguridad de los
componentes como a la del operador que los manipula. A su vez los componentes
gue requieran una conexién a tierra y esta no esté presente, puede ocasionar

descargas eléctricas al operador al momento de manipular los componentes.
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Fig. 52 Pruebas de voltaje 440 VAC y 42VAC

5.6.2 Pruebas de relevadores / relevadores de seguridad

Basicamente los relevadores que nosotros incorporamos son activados por una
bobina que funciona como electroiman a 24 VDC, cerrando o abriendo los contacto
dependiendo de cdmo se conectaron, esto nos es de especial ayuda, ya que no
necesitamos de una grua o de sensores para activar los relevadores a los que seran
conectados y de esta manera pudimos comprobar el funcionamiento, y por ende las
acciones que realizan los relevadores antes de llevar el gabinete a la empresa
destino.

Para ayudarnos a realizar las pruebas se tomaran los 24 VCD de la fuente de
alimentacion (PW-01) conectando un cable a una de las salidas de voltaje y con el
otro extremo los relevadores se activaban a mano, observando como se
comportaran las salidas y como estas influyen en los demas componentes
comprobando si las acciones realizadas son las esperadas. De esta manera se

comprobd el funcionamiento de los bloques de relevadores, como joysticks y
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velocidades de movimiento, asi como las funciones de seguridad, como limites de

sobre viaje, limites de carrera, etc.

5.7 fase 7. Conexion de tablero de control hacia gruas.
5.7.1 Tablero auxiliar

Al inicio de esta fase nos topamos con una problematica que no estaba prevista y
es que los cables multi-feston que justamente son los que estan conectados al
tablero de control de cada grua, no alcanzaban a entrar por la parte inferior del
tablero de control, frente a esto la solucion que se planteara sera integrar un
pequefio tablero auxiliar que se colocara en la parte superior del tablero principal,
que nos servirA de puente ente el tablero principal y los tableros de grda.
Este tablero no seré representado en los diagramas eléctricos, ya que a estas
alturas del proyecto, los diagramas ya habian sido terminados y entregados, por
ende, a la hora de realizar las conexiones del tablero principal a los tableros de grua
nosotros sabremos que existird un puente entre estas, que pasara por el tablero

auxiliar (Figura 54).

GLS-H ! EC (4-30-D
2 sensor pos. Abajo
LsK1IMEP123 ECO430E TBG2.083 ECO430G TBI507.3 EC4301 BU, 18 AWG
ﬁl Sensor pos. Abajo ﬁz sensor pos. Abajo PLC-01 IN 30
. c O O T @ X0
W Wl (218 AW M, Festan
Fig. 53 D.E conexion de tablero principal a tablero de grias
Puente entre Tablero Auxiliar
L5111 EC 04-300 |_ [
(52 sensor pos. Abajo _ _
LSK1IMEP T3 ECO430E TRG206.3 ECO430G TROS07 3 ECQa301 B, 18 AWG

ﬁl sensor pos. Abago .y ﬁz sensar pos. Abajo P PLC-0H IN 30

—_—_ c O 4 @ X3

AU (218 AWG 1 MUl Festtn 1

Tablero de Tablero
Grua

Principal

Fig. 54 D.E representacion de puente en tablero auxiliar

Después de esto el siguiente paso a superar sera buscar la distribucién correcta de

clemas o borneras para realizar todas las conexiones necesarias (72 conexiones
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por lado, 144 en total) ya que el espacio que nos ofrece el tablero auxiliar era muy
reducido.

Se aplicara la misma metodologia, utilizada para la distribuciéon de componentes de
tablero principal, y se tomaran medidas del tablero auxiliar para poder representarlo
en AutoCAD, para asi poder realizar la distribucion de clemas, se contemplara el
tamafio de canaleta minimo necesario para que los cables puedan entrar en la
misma, tratando de que no nos arrebate valioso espacio dentro del tablero, se
seleccionara el tamafio de clema adecuado al calibre de los cables multi-feston de
gruas, asi como también el nUmero de pisos de clemas, tratando de optimizar el

espacio.

Una vez realizado lo anterior, se procedera a realizar la distribucién de tablero
auxiliar que cumpla con todos los requerimientos, se seguira la misma metodologia
gue utilizamos para el tablero principal, una vez realizado esto, la distribucion a la

gue nosotros llegamos fue la siguiente:
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Fig. 55 Distribucion de tablero auxiliar
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Fig. 56 Conexiones tablero auxiliar

5.7.2 Tablero de grua 1y 2.

En esta fase tanto tablero de gria 1 como tablero de gria 2 seran modificados con
el fin de que cumplan con las indicaciones de los diagramas eléctricos ya realizados
ya que, serd mas facil modificar los tableros que los diagramas. Para esto
nuevamente se tomaran las dimensiones de los tableros con un flexometro para
poderlos representar en AutoCAD y de esta manera poder realizar su analisis y
distribucion de terminales de manera virtual antes de implementarla en fisico, para
nuestra suerte los 2 tableros de grua eran de las mismas dimensiones asi que solo
fue necesario realizar el lay Out de un solo tablero ya que las conexiones en ambos

tableros son iguales, cambiando solo en la nomenclatura de etiquetas.
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Fig. 57 Lay Out de tableros de grias.

Para realizar las conexiones tanto en tablero auxiliar como en tableros de gruas se
seguiran los pasos indicados en “5.5 fase 5. Conexiones en fisico y etiquetado” de

esta manera se respetara un protocolo de para conexiones ya establecido.
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Fig. 58 Conexiones de tablero de gria.

5.8 Fase 8. Conexién de sensores a gruas.

En esta fase se realizara tanto la instalacion como la conexién de todos los sensores
que seran implementados a las grias para su correcto funcionamiento, asi como
también la fabricacion de las bases para los sensores en caso de ser necesarias.
Se implementaran diferentes tipos de sensores, 12 limit switch, 10 para las
posiciones en eje Y de gruas (siendo 5 por gria) y 2 para limites de carrera en la
linea de grua, asi como también 6 sensores inductivos para centrar la grda con las
tinas (3 sensores por grua).
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5.8.1 Instalacion y conexion de sensores de posicidon eje Y en gruas.

Para la instalacion y conexion de estos sensores se requerird de 10 limit switch
(figura 60) instalando 5 por graa cumpliendo con diferentes funciones y distribuidos

de la siguiente forma:

L h
Sobre Viaje

. Arriba ‘_ﬁ‘,‘

v- N |
Posncnon

Arriba

Posicion
centro
(Rotador)

Posicion
Abajo

Sobre Viaje
Abajo

Fig. 59 Sensores de posicion eje Y en grias.
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Como se aprecia en la figura 59, las gruas ya contaban con un riel perforado que
nos ayudara para la instalacion de los limit switch, asi que solo sera necesario fijar

cada uno en su posicion requerida con ayuda de tornilleria.

La grua al subir y bajar activa los sensores con ayuda de un pequefio pedazo de
goma rigida que fue acoplada a la misma para ayudarnos a activar los sensores
conforme a los movimientos de la gria, estos actuando y cumpliendo su funcién

establecida.

Fig. 60 Limit switch

5.8.2 Instalacion y conexion de sensores limite de carrera.

Los sensores de limite de carrera son los encargados de detener el movimiento en
el eje X de las gruas, instalando 1 en cada extremo de la linea en la que las gruas
se desplazan, la posicion de cada sensor sera indicada por el cliente. Se instalaran
los sensores fijandolos a la base metélica de la linea perforandola con un taladro,
realizando una rosca en el orificio con un machuelo, para después fijar los sensores

con tornilleria.
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Fig. 61 Sensor de limite de carrera instalado.

Las gruas cuentan con unos rodillos que giran conforme estas se desplaza por la
linea, estos mismos rodillos nos ayudaran para la activacion de los sensores de
limite de carrera. Los rodillos estan ubicados en ambos extremos de las graas, que
al pasar sobre el punto donde fue instalado el sensor lo activa y el sensor se
encargara de bloquear las sefiales de movimiento en el eje X dependiendo de si se

activo el limite izquierdo o derecho.

Fig. 62 Rodillos de grua.
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5.8.3 Instalacion y conexion de sensores inductivos.

Para la instalacion de los sensores inductivos se necesitar4d de la creacion e
instalacion de una base para los mismos. El cliente nos pidié implementar esta base

a las gruas y cumpliendo las siguientes caracteristicas:

e La base debe medir 70 centimetros de longitud.

e Los sensores deben poder ajustarse en el eje X de la base sobre el mismo
margen de 70 cm (cada uno contando con alrededor de 23 cm de espacio
para ajustarse).

e Los sensores deben poder ajustarse en el eje Y con ayuda de la misma rosca

del sensor.

Para cumplir con las diferentes especificaciones del cliente se realizara un disefio a
mano de como se implementarian todas las funciones requeridas a la base llegando

al siguiente disefio de base (Fig. 63).
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Fig. 63 Disefio para bases de sensores inductivos.

Se procedié a explicarle al cliente el funcionamiento de como estaba previsto el
disefio de bases y este nos lo aprobd, asi nosotros pudimos proceder a la
fabricacion de las bases.

5.8.3.1 Fabricacién de bases para sensores inductivos e instalacion.

Para la fabricacion de las bases de sensor se requerirdn de los siguientes
materiales.

e 2trozos de 25 cm de perfil en L de 1 pulgada.
e 4 trozos de solera de 14.5 cm de 1 pulgada
e 2x. 70 cm de Unicanal de 1X1.5 pulgadas

e 6 perfiles de lamina en forma de L de 10x10 cm

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DEL SUR DE GUANAJUATO 87



Capitulo 5. Metodologia.

Una vez teniendo todos los materiales se soldaran los perfiles a los trozos de solera

y al unicanal de la manera en la que se represento en el disefio. (Figura 63).

Fig. 64 Union de elementos para base por soldadura.

Teniendo los elementos soldados, practicamente las bases estaran listas solamente
se procedera a lijarlas y pintar los elementos metélicos que no son inoxidables, para

colocarle su perfil de lamina encargado de sostener cada sensor que son ajustables
por medio de tornilleria.
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A

Fig. 65 Base y sensores instalados en grda.

5.8.3.2 Instalacién y conexién de sensor de colision.

Para el sensor de colision solo seran requeridos 2 pedazos de lamina 1 se fijara a
la gria 1 que es encargado de sostener el sensor laser y el otro sera un pedazo de
lamina de aproximadamente 15 x 12 cm se instalard a la grda 2 y se encarga de
brindar una superficie plana y amplia, asegurando que el laser siempre apunte a

esta misma

Ambas laminas fueron fijadas a las grias con pija brocas de 2/8 de pulgada con
ayuda de un taladro de impacto y estas mismas bases se cubriran con un spray

trasparente para evitar la oxidacion.
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Fig. 66 Sensor de Colision de gruas.
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Capitulo 6

Resultados

Finalizadas ya todas las fases que componen al proyecto podemos decir que el
resultado fue el esperado con base al objetivo general, lo cual fue integrar un tablero
de control que nos permita tener el control de ambas grdas tanto automéaticamente
como manualmente mediante el control de un operador por joysticks cumpliendo

con las funciones de seguridad tanto para el sistema como para el operador.

Como primera fase se tenia como objetivo el reconocimiento de los de materiales
para la elaboracion del tablero de control con el fin de que no nos faltara ningan
componente y poder proseguir con el proyecto lo cual nos llevé a la siguiente fase

creando un listando todos los materiales necesarios.

En la fase 3 se realiz6 el dimensionamiento y representacion del tablero de control
en AutoCAD, para la correcta distribucién y posicionamiento de los componentes
tanto eléctricos como de control como se muestra en el capitulo 5 (Metodologia),
aqui se puede observar como se llevé a cabo dicha distribuciébn de componentes
por mencionar algunos, bloques de clemas, fuente de poder, relevadores,
variadores de frecuencia, entre otros. Es importante remarcar que la representacion
de componentes que nos proporcionan las librerias de auto CAD no siempre va
acorde a las medidas reales de los componentes, en ese caso no fue necesario
llevar al cabo la edicién de dichos componentes y en algunos casos como en los
variadores de frecuencia se tuvo que realizar el modelo desde cero ya que no se

contaba con la representacion exacta del mismo.

En la fase 4 se dio apoyo a la creacion de los diagramas eléctricos y la guia para la
interpretacion de estos mismos. Como resultado tenemos la guia de diagramas y
los mismos diagramas eléctricos (los diagramas se pueden encontrar en los anexos

de este documento pag. 99)
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En la fase 5 se preparo el tablero para las conexiones primeramente colocandole la
canaleta plastica y los rieles para sostener a los componentes teniendo como
resultado una distribucion equilibrada y centrada, cada espacio esta ajustado a el
tamafio de los componentes que llevarian, la distribucidén de canaleta es lo que se
tenia previsto de acuerdo al lay Out de tablero (figura 15).

La funcion de la canaleta es brindarle un camino a los cables hacia los componente
donde seran conectados, brindandole un mayor grado de profesionalismo y limpieza
a los trabajos, asi como también proteger los cables de los factores ambientales del

entorno donde se encuentre el tablero de control.

A su vez el riel cumple con la funcién de sostener a los dispositivos eléctricos y de
control que en su mayoria cuentan con muescas en su parte trasera para ser fijados
a un riel de 1 pulgada. Asi que no se presento ningun problema a la hora de colocar
dichos componentes ya que no se requirid6 de ninguna herramienta especial para

hacer esto y resultando que se pudieron colocar facilmente con las manos.

En la fase 6 se llevaron a cabo las pruebas de funcionamiento y pruebas de
seguridad, llegando a los resultados esperados registrando sus respectivos voltajes
en cada entrada y salida de los componentes, las conexiones a tierra en los
elementos que la requerian estaban presentes, las pruebas de seguridad también
fueron exitosas ya que no presentamos ningun desbalance en las fases ni fugas de
voltaje, o corrientes parasito garantizando que siempre y cuando se manipulen los

elementos de manera correcta no correr riesgo de descarga eléctrica.

En lafase 7 como resultado se obtuvo la correcta conexion entre el tablero de control
y los tableros de gruas se garantiz6 una buena comunicacién en ambos extremos
(desde el tablero principal hasta los tableros de grda) ya que los cables se pueden
extender hasta los 26 metros, a pesar de esto no se presentaron caidas de voltaje

significantes ni interferencia entre las sefales.

Fase 8 los resultados de la instalacion de los sensores de grua fueron satisfactorios

cada uno cumpliendo con su funcion requerida.
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Tabla 4. Funciones de sensores

Nombre de Funcion.
dispositivo
Sensor sobre | Este sensor al ser activado es el encargado de interrumpir la
viaje arriba. sefial de movimiento con direccidon hacia abajo tanto en los
joysticks de manera manual como en modo automatico. La sefial
no interrumpe en ninguna de las de las demas direcciones.
Sensor de | Al activarse manda una sefial a los variadores de frecuencia los

posicion arriba

cuales regulan la sefial hacia al motor reduciendo su velocidad,
con el fin de que si el brazo de grda sigue su movimiento este

sea parado suavemente por el sensor de sobre viaje arriba.

Sefior posiciéon

Al activarse este sensor hace girar al barril que contiene las

centro piezas con el fin de escurrirlas de una manera mas rapida.
(rotador)
Sensor de | Al activarse manda una sefial a los variadores de frecuencia los

posicién abajo

cuales regulan la sefial hacia al motor reduciendo su velocidad,
con el fin de que si el brazo de grda sigue su movimiento este

sea parado suavemente por el sensor de sobre viaje abajo.

Sensor sobre

viaje abajo.

Este sensor al ser activado es el encargado de interrumpir la
sefial de movimiento con direccion hacia abajo tanto en los
joysticks de manera manual como en modo automatico. La sefial

no interrumpe en ninguna de las de las demas direcciones.
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Sensor limite | Este sensor es el encargado de interrumpir la sefial de

de carrera | movimiento en eje X con direccién hacia la izquierda al ser

izquierdo activado, las sefales en las demas direcciones no son
interrumpidas, al igual que los sensores de sobre viaje la sefal
es cortada tanto en modo manual con los joysticks y en modo
automatico

Sensor limite | Este sensor es el encargado de interrumpir la sefal de

de carrera | movimiento en eje X con direccion hacia la derecha al ser

derecho. activado, las sefiales en las demas direcciones no son
interrumpidas, al igual que los sensores de sobre viaje la sefial
es cortada tanto en modo manual con los joysticks y en modo
automatico

Sensor de | Este sensor puede ser programado para que a x distancia

colision (laser)

mande la sefial interrumpiendo el movimiento en ambas grdas
(en grua 1 interrumpe el movimiento hacia la derecha y en gria

2 hacia la izquierda) evitando que las graas colisionen.
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Capitulo 7

Analisis de Resultados

En las primeras 2 fases del proyecto se tenia la identificacion y listado de materiales
a ocupar lo cual dio muy buenos resultados ya que los componentes requeridos
siempre estuvieron a la mano, con excepcion del cableado, ya que un par de veces
nos quedamos sin el cable del calibre o color requerido para las conexiones. En este
caso creo que la gestién de cable requerido para las conexiones se pudo mejorar
un poco, esto, aunque sea complicado realizar un célculo con exactitud de la
cantidad de cable que se requerira debido a que las cantidades de conexiones en
este proyecto fueron muy numerosas y a que las variables que pueden afectar al
calculo son dificiles de controlar, tales como el error humano, ya sea en las
conexiones o en los diagramas ya sea por un error directo en el o por una mala

interpretacion del mismo.

En la fase 3 se representé de manera digital el gabinete para poder incorporarle los
componentes que se iban a utilizar permitiéndonos dimensionar los espacios y
optimizandolos, esto nos permitié realizar una distribucion de los componentes sin
necesidad de realizarla en fisico agilizando mucho dicho proceso en un futuro y
garantizando de que si un componente ocupaba x espacio en la distribucién por

software ese espacio es directamente proporcional al que ocupara de manera fisica.

En la fase 4 el seguir los diagramas eléctricos, asi como el a la hora de realizar las
conexiones garantizo el correcto funcionamiento de los componentes garantizando
que estos cumplan con las funciones asignadas a cada uno, asi como también la
guia de diagramas eléctricos nos fue de especial ayuda ya que nos ayudd
principalmente al saber cdmo leer e interpretar estos mismos. Los diagramas
eléctricos junto con su guia fueron de vital importancia a la hora que se presentaron
problemas de funcionamiento ya que el ubicar las conexiones en los diagramas es
mucho mas rapido que hacerlo en fisico, de esta manera nos podemos dar una idea

de que es lo que esta pasando y darle solucion.
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Los resultados obtenidos en la fase 5 dependen de la fase 3 ya que al realizar una
correcta distribucion de los componentes en el software esto asegura la correcta
distribucion en fisico, debido a que, como se menciondé anteriormente los
componentes representados en software estan o se disefiaron con la misma medida
que los componentes en fisico. Concluyendo con que los resultados en esta fase

fueron los esperados.

Del lado de las conexiones eléctricas, la manera en la que nosotros decidimos
trabajarlas nos daba la seguridad de que si lo realizabamos en orden resultaria en
una buena conexidn, aunque aqui no estuvimos libres de errores ya que al ser
tantas conexiones la probabilidad de cometer un error es alta, anqué los errores

fueron facilmente detectados y arreglados.

En las siguientes fases se realizaron pruebas de funcionamiento y seguridad con
los resultados obtenidos de estas mismas se pudo apreciar de que las conexiones

realizadas cumplian con su funcion sin presentar mayor inconveniente.
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Capitulo 8

Conclusiones y trabajo a futuro

Finalizado el proyecto cumpliendo con todas las fases que lo componen se logré
llegar al objetivo general y consecuentemente, a los objetivos especificos que lo

conforman.

La guia para la lectura e interpretacion de los diagramas eléctricos (D.E.) no solo
me ayudo a facilitar mi trabajo al momento de realizar las conexiones, sino que
también esta ayudara al cliente y a su equipo de mantenimiento en la identificacion
de fallas, rastreo de conexiones y mantenimiento preventivo y correctivo al momento

de realizar mantenimientos.

El dar apoyo tanto en la elaboracion de la guia y de los D.E. me auxilio a pre
visualizar, analizar y comprender de mejor manera las funciones que los elementos
debian cumplir, permitiendo asi el correcto funcionamiento en conjunto de cada
dispositivo (eléctricos, de control y sensores de seguridad) brindando la correcta

operacion conjunta del equipo.

El planificar y generar un lay Out de dispositivos en AutoCAD (figura 15) fue clave
para visualizar las dimensiones del gabinete requerido, que dependié del listado de
dispositivos necesarios para cumplir con todas las funciones solicitadas por el
cliente. Este disefo virtual facilito tanto la colocacién fisica de los componentes
como la correcta distribucion del espacio, ademas esto mismo le ayudo al cliente
para dimensionar el espacio necesario que se iba a requerir para el gabinete en

planta, mismo que fue despejado y preparado en sus instalaciones.

La implementacion de la légica de relevadores desempefio un papel esencial para
crear circuitos de enclavamiento de fallas. Esto garantiza que, ante la activacion de
un sensor de seguridad o paro de emergencia, la condicién de falla se mantenga

hasta un restablecimiento manual, evitando que la linea siga operando aun cuando
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la falla desaparezca, asegurando asi una inspeccion manual antes de cualquier

reinicio accidental.

La instalacién fisica y conexion de los componentes eléctricos y de control,
siguiendo los D.E, nos permitio logar un acabado profesional al tablero, mediante el
peinando, encinchando y etiquetando todos los cables, haciendo asi mucho mas

facil el seguimiento de conexiones especificas.

La instalacion y conexion de las gruas al tablero de control permitié implementar el
control manual mediante los joystick's logrando obtener un aumento en la
produccion ya que anteriormente la linea trabajaba con 1 solo operador, siendo este
ya experimentado, podia operar hasta 3 barriles en un ciclo de 1 hora, ahora al
contar con 2 gruas en la linea se aumentd la produccién al agregar a un segundo
operador, lo cual deja satisfecho al cliente. Debido a que la necesidad de aumentar
su produccién fue la principal razon por la cual nos pidié realizar este proyecto,
aunque cuantificar el porcentaje de cuanto aumento la produccion es dificil ya que
al observar nos dimos cuenta de que esto depende de las habilidades de los
operadores y que tan bien se pueden coordinar entre ellos al operar las grdas en
simultdneo, aun asi nos consta que la productividad en esa linea si se vio

aumentada.

La manera en la que estan realizadas las conexiones del tablero de control fueron
realizadas de forma "hibrida" ya que el control de los dispositivos y sensores puede
ser realizado tanto por el PLC como independiente a este (manual por joysticks)
otorgando nos un grado mas de seguridad a la hora de operar y protegiéndose
simultdneamente lo cual nos ayudd a cumplir con el objetivo de garantizar la

seguridad del equipo.

Aunqgue la programacion del PLC no estaba en el alcance del proyecto estd misma
se deja como trabajo a futuro, dejando las conexiones listas para que esté mismo

pueda realizar su trabajo sin inconvenientes, esto, siempre y cuando el programador
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trabaje sobre la base de conexiones ya existente y realice la programacién de todas

las funciones que se deben realizar para el correcto funcionamiento de las graas.

Otra parte a trabajar a futuro seria la calibracion y posicionamiento de bases para
los sensores de posicion de grua (inductivos) ya que el alcance de este proyecto no
contenia esta tarea, pero sera muy importante a la hora de trabajar la linea de
manera automatica. para esto se debe de tomar en cuenta la distancia maxima a la
que el sensor puede captar la base metélica y colocarlas en un punto intermedio

cuidando que no choque con las graas al momento de que estas se desplacen.
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L5-04 {EC 02050 Celayo, Guonajuate C.P. 38117
Limite da camera daracho
LSKZIREF1Z1 Contacto:
i [1),18 AWG ECO205C Bt (2),18 AWG  ECO205G TEO5-101 ECD205I U8 AWG 461 688 1033 proyectes@opibajio.com
MNVDC + Limite deracha iy PLCOMIM 08 \h
v e 7 Q v @ K0 DIAGRAMAS ELECTRICOS
EC1530F-A1 DE_IEA_01-2
Proyecto:!
Automatizacién gria
% B, 1B AWG EC1302H ECOZ10N BUL 1B ANG viajera doble
ECT300F-14 ) Y TEO5-11.1 e X N 12]
et u # @ X0 HNimera:
PE-230628-01
Chiente:
Electroplating & Surface Engineering
EC1316H EcIis Reterencia:
- BU 1B AWG BUL1B AWG
R 4 VOF 2 en marcha TEOS121 PLCOTIN 11 ;Y - 0C G23-657
& ¥ i @ Xt Titula:
Entradas da PLC
GAM-01/ EB 052D —
Guardamaor da rbadar Grda 1 Dibasjo:
- ECOZ208 GVIMER? Seccidn de X08 a X15
2 Caddoa i (M e
ot y mawa  EE ey S s S -
] a'}.mma I_“/ru -uf na lor \,\. & e Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez
R — Implementado par:
Daniel Ferreira P. f lvan Diaz V.
Revisor interno:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez
x B, 1B AWG EC1402H ECO228 BUL1B AWG - -
EC1400F-14 Vi VOF 3 en marcha TB0HR2 PLCOTM 12 5, _ Revitar externo:
[ i il @ K13 J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal
Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
Arexnt y cormentario:
Comentarios
- BLL 1B AW EC1416H [ECOZ30M BLL1B AWG
ECTauF i VOF 4 en marcha TE0E a2 LG M 14 Y .
b T L 13 © X4
GAM-02/ EB 06020
\Guardamtor da robadar Grda 2
S‘Cﬂvgcﬂg l?“ﬂ-ﬂi Historial de revisidn
3 I} BU, 1B AWG EC235G ECOZIS BLL 1B AWG g i i
¢ hY | i y Faila Gria ? rofador TE0E I BLCOTM 15 % R REV | Descbdtn | Fecha | Dibug | Reist
IR ANE f ¥ o i R 00 | Desarallo y revisitn pe-07-23 CCBY | JMM
TR03044 E'?}Sé“' PR 10 Validacion 1-11-23) CCRJ | JMM
o )ul @ 35
MNodo A Noda B Noda C Mode DO MNado E Mada F Maodo G Noda H Noda | Modo Noda K
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ECO300

ECO302

ECO304

ECO308

ECO308

ECOG10

ECO312

ECO314

ECO31E

ECO318

ECO20

ECDaz2

ECOE24

ECOG2E

ECOa28

ECO30

ECO332

ECOa34

ECO36

ECO38

4 EB1418H ()
L EB1422F (+)

|

PLC01 T EB DB-12-F
Cantraladar PLC
PS-01/ EC 0300-0 FES-BOMARZ-AC
G1 sensor pas. Lxquiardn
] Ml {1),18 WG [ECD300C NB315-30GM50-E3VIM ECO300E ECO3NG BO50! ECD3001 BLL, 1B AWG
= ! Z4VDC + Y r— . Glpes.lzg L . Gipelg 10052 PLCOT M 16 by
g( it [ h = F% L} O LY O % @ N Compafiio:
ECDI02C | Automnatizocin de Procesas Industriales
= ?"[]"“ e ovoC- = MUE 18 NG Direccibn: Caming @ San José No. 625
g-f( i Celayo, Guaonajuato C.P. 38117
Contactao:
Nt (1),18 4G ECI308C ECI305E ECO3056 BO5-08 EC03051 BULIE NG 461 688 1039 ayectosBapibajic.com
g ! MVDC + 2 G1 pas. Centro TBBJ;ﬂT_1 nG]pﬂaCarrhu T ~ o PLCOTIN T ‘h proye pibal
§< ¥ N o \ < ¥ @ DIAGRAMAS ELECTRICOS
a = Mt {3),18 WG I-IZJO‘?HD%TC Muti (Z),18 WG DE_IEA_D1-2
= \. -
Proyecio: Seccldn:
PS03/ EC 08-10:D e .
g G1 sensor pos. De Automatizacion gria EC
Nt [1],18 A0S ECD3IC NE315-30GM50-E3V 1M ECO310E ECO310G BO54T ECD30 BUL 1B AWG viajera doble X
g ! MVOC+ G1 pos. Der ThG108.¢ 151 pas. Dar T 2 PLCOTIN 1B ‘h )
=5 { & O t o b @ X1 Mimero: 03
£ - Ecoaec W 2y whuracsn PE-230629-01
-a_( VOG- Chente:
& v Electroplating & Surface Engineering
B
Referencia:
ECI3SI BULIB AWG
TED5-08.2 LIS 18 Y 0OC G23-657
G ¢ @ X1 Tituler:
Entradas de PLC
Dibujo:
é._ISJDﬁrEC_q:i-m-D Seccion de X16 a X23
Sabre viajp Amiba P
g g 1),18 415 ECOIZDC LSK1IMEP123 ECO30E TBG1T.2 ECOING TED5-082 ECias 2,18 G DiseRiada par: )
gl MVDC+ — G1 Sobre viaje Aniba . 51 Sobre vigje Ariba PLCO1 N 20 M @ Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménaz
v —J v -
8 E Implementadn por:
MU )13 ANE EGIBNF-A Daniel Ferreira P. / lvan Diaz V.
Revisor interno:
LS-BIEL 0320 Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménaz
ECO35C B ECOR2SE ECOR5G EC03zS1
Bt (1),18 WG LEK1IMER 123 BU, 1B AWG N
' H4VDC+ 1 sensr pos. Ariba TEGT 082 G 1 sensor pos. Ariba TE0S102 PLCOTIN 21 * " Revisar externa:
4 O b @ N J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal
- R (21,18 AWE wﬁm Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
L5-07 /EC 03-30-D AnERns y comentarios:
51 sensor pos. Abai i
Mt (1],18 WG EC0330C LE{]S&EZS ECI330E TBG1063 ECO330G TBUS-112 0033010 Prpp— Comentanos
g 4VDC + (31 sensar pas. Abaja . 31 semsar pos. Abajo o~ PLCOTIN 22 y .~
= £ O & @ uxz
g 7~ Rl (2], 18 AWG b}}m
ECIE10F-A1
L5-08 /EC 03-35D ] —
[ECD335C 1 Sabrs vigje AL ECO335E EC0335G ECD33S Sl
el (1],18 A4S LEK13IMER123 BUL1E WG Desripeit ibui i
SAVDE 4 e (51 Sabrs viaje Absin TBBE]T.S §is o Ats IBﬂi1 22 PLODT N 23 \ N REV pcite Fecha | Dibujs | Revisd
% — L LY v @ 'z 00 |Desamoloy revisiin P&-07-23 CCBJ | JMM
Mult (2,18 AWG Mt Fesion
S— Eaiyin FE—— 10 Valitadiin  |11-11-23 CCBJ | JMM
s, \% @ 35
Modo A Noda B Koda C Noda D Nodo E Moda F Noda G Moda H Koda | Modo J Modo K
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4 EB1426H (-)
4 EB1430F ()

PLC-O01 /EB 08-12F
Cantroladar PLC
Fesiee "E..?"-“m FBSBIMARZAC
sensor pos. Loquie
] M (1),18 WG ECO400C NBB15-J0GMS0-EIVIM ECMO0E ECH00G ECO4000 BUL 1B AWG
. % ! 24VOC + = g G2P05. 1 mGi“'1 o, GZposlm mff” PLCDT N 24 5, @ . "
CO400 v I, = O O l ampafiia
At (3,18 AWG ECO4DIC - (2118 ANG ?Bﬁ.f 100 Automatizacifn de Procesos Industricles
3 - ! OVDG- A== + = Direccidn: Camine o Son José Mo, 625
EC402 g( i Celaya, Guonajuate C.F. 38117
= Contacto:
ECO404 Mt (1),18 AWG ECOS0SC EC405G EC0405! BB AWG 461 688 1039 proyectos@opibojio.com
Q [ TVOC - TBGZ071 . 2 pos. TBOSIZ.3 FLCD B35 .h proye: pibaj
g & O O u @ x5 DIAGRAMAS ELECTRICOS
ECO408 Q il {3), 18 AWG EDC'.?“&?C r:&)u.rumn DE_IEA_D1-2
LU
Proyecin:
g( PS-07 { EC 4-10-D el . N .
ECO408 = G2 sensor pos. Derecho Automatizacidn graa
M {1],18 AWG ECO410C NBB1 IWVIM ECMI0E EC410G ECH41 BUL 1B AWG viajera doble
S g ra HVOC + . G2pos. Der TRGLIB . G2pos. Der TEOS083 PLGDT N 28 by & x5 " ]m
% i \J @ mera:
; g (31,18 AN ECoatr: uv}- (218 AWG &}u.mm PE-230629-01
- Chiente:
ECb412 g( v Electroplating & Surface Engineering
- et Referencia:
ECI414 TEO5-(4.3 PLCDt I 3T W-‘“““f " 0C G23-657
e ) @ X1 Tieula:
ECO416 Entradas de PLC
Dibujo:
ECO418 GLZS-MJEC_ 04-20D Seccion de X24 a X31
g Nt 1),18 A0S ECnaznc K TMERIZA ECMMZIE TBG247.2 ECO4Z0G 805052 EChaz BLL1E WG Disefiada por- )
E = HVOC + o (G2 Sobre visje Ariba (32 Sabre viaje Ariba PLC-01 N 28 W @ 1 Ing. Cristian Cesar Badolla Jiménaz
420 g 4 o—7 4 ]
:\J Implementado por:
M B Ane e ECIEDRAT Daniel Ferreira P. / lvan Diaz \V.
EChaz2 18 40/ EL L350 Revisar interne:
G2 sensar pos. Ariba Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez
Bt [1),18 A0G EC0425C IEP] EC425E EC4256 ECH25 BUL1B AWG N N
EC4ze ! 24VDC + LEINER1Z G2 sencor pos. A THEZ05.2 (32 sensar pas. Arriba JE PLCDTIN 38 Y @ x5 "j“j"’_ﬁ:;;‘;hagms 1 1M, Monreal
v — \, L. o ML
. O\\/ i Sp— ,S [ Fecha de inicio: 26 jul 2023
0% Fecha de términa: 11 nowv 2023
EC428 GL?—II!ECOG—(?;.? Anexns y comentarios:
SEnsur pas. Alaj Comentarios
2 sweme o CERELT e owoas WL wees D, e
EC43D & f \?\7\0 O - C o @ X3
- Mull (2118 AWG Mt Feston
EC0432 EC1B30F-A1
& Satr vl Ao Tl o rovtn
ECO434 K (1),18 ANG ECO435C L5KIIMEP1ZE ECMISE TBG207.3 ECM3SG TE05.08.3 ECtaa BU1E WG REV Descipdtn | Fecha | Dibud | Reviss
24VDC + (G2 Sabre viajs Absio - 32 Sokre vige Absin PLCDTIN 31 Y
i i O o T @ w3 00 | Dessmoloy mvisin pe-07-24 CCBY | MM
ECI4358 MUl (2118 AWG it Feston
—— e P 10 Validaritn  [11-11-23 CCBJ | JMM
ECO438 o - ).} @ =5
Nodo A Nodo B Noda G Moda D Maodo E Noda F Mado G Noda H Noda | Nodo J Noda K

|
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ECO500

ECOs02

ECO504

ECO506

ECO508

ECOS10

EC0512

ECO514

ECO516

ECI518

ECO520

ECO5Z2

ECOS24

EC0526

ECO528

ECO530

ECO532

ECOS34

EC0536

EC0533

TBGfULE

+

e

Noda A

PLC-D1 | EB 08-12F
Conroladar FLC
L5-13/EC 05-00-0 FHIG BIMARD AL
1 sansor Rolaciin
MU (1),18 AWE ECOS00C L5K1IMEPTZ ECOS00E TBG1-08.3 ECO300G TEOS-09.3 ECO5001 BULIE AWG
B4 VIC + G1 pos. Rotacién 61 pos. Rotacion PLC-D1 I 32 by
f "-.,\ O § O 4 @ K32
\f' Ml [Z),18 NG p}}u,:-m EC1500F-A1
GZLS—M |EC0505D
SANSOT POE.
Mult [1),18 AWG ECO505C LEK1IMER ECDE0SE ECOS05G ECOS05 BULIB AWG
/ VO + (62 pos. Ratacion Te2063 62 pos. Rotacién Toos-103 PLEDT N T \.-.
i % i O § o # @ xu
- MUl [2),18 ANG :ﬁu.r-mn [EC150F-A1
EBA318G-1 BULIB AWG EB13281 TBO5-11.3 ECO510 BULIE AWG
Joyslick activo PLC-DT N 34
[ { O \E.‘ @ X1
GAM3/ EB 07402-0
Guardamolor da rotador de finas
ECO08 f— ECO5156 TB5-123 ECO5151 ——
. MVDC+ T, ra Falla rotadar de finas PLCD1 N 35 b -
1 I LU W -
F},‘mn\mj 12 _I
TROLO4 EB1316I CH 1B AWG
4 QVoC- by @ s
o, t @
Neda B Nodo C Nodo D Modo £ Noda F Mado G Noda H Noda | Modo | Noda K

|

Compafiia:

Automatizocin de Procesos Industriales
Direcciém Comine o San José MNe, 625
Celaya, Guaonajuato C.P. 38117

Contacto:

461 688 1039  proyectos@apibajio.com
DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2
Proyecin: Seccidn:
Automatizacion gria EC
viajera doble Hoja:
Nimera: 0s

PE-230629-01
Chenle:

Electroplating & Surface Engineering

Referencia:

0C G23-657

Titula:

Entradas de PLC

Dibajec
Seccion de X32 a X35

Disefiads par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado por:
Daniel Ferreira P. f lvan Diaz V.

Revisar interma:

Ing. Crigtian Cesar Bedolla Jiménez

Rewisar externa:

J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal

Fecha de inicia: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 now 2023
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Comentarios

Hislorial de revision
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ECOE00

EC0602

ECOEM

ECOE08

EC0608

ECOE10

ECOE12

ECOG14

ECIE18

ECOE18

ECOE20

ECOEZ

ECOE24

ECIE26

ECOE28

ECOE30

ECOE32

ECOEM

ECOE35

ECOE38

.
= 9
PLCO1/ EB B12F = 2
Ceoriroladar PL o &
FBE-E0MAR2-AC o
B, 18 A5 ECOG00C BU, 18 AWG ECOS00F 3
RGO OUT @ TBO&-01.1 G1X g, ECDI04E-A1
V0@ L v >
ECD&05C ECO805F
BU, 18 AWG BO8-02. BU,18 AWG |
LG0T QU o TR 51 X achvar der. ECOHAEAT
Y@ t O f 4
B, 18 400G ECD&10C BOE-03 BU, 18 AWG ECOS10F |
PLC-010UT 02 T 3 G1 X activar vel. 1 ECIGZE- A1
Yiz@ W O v L=
ECDG15C ECO815F
BU, 18 AWG BO8-04. BU,18 ANWG |
@ PLC01 OUT @ TEOR 041 &1 K adivarvel, 2 ECOIHEAT
VI3 @ t f g
B, 18 WG EC0620C BU,18 AWG ECOE20F 1
.,. PLC.OT OUT 04 TB0B-05.1 1Y acl . ECIOMME-A1
Y@ I § >
ECDG25C ECO825F
BL, 18 AWG BU,(18 ANG 1
- . o TB0B-05.1 oy ECIIMEA!
V5@ § § >
BU, 18 A0G ECDA30C BOBOT HU, 18 WG ECO530F 3
- [PLC-01 OUT 08 T 1 G1Y activarvel. 1 BCHMEM
06 fr v =
CR-D1 / EB 05-00-G
Confacior de rotador Gnia 1
LI, 18 AWG ECDRISC TEOB-08.1 BU,18 AN ECDEI5F LC1D0ABD ECDEIS CN, 1B AWG —
" PLCO1 OUT 07 : Gl adhargiomber  pq o~ ag 0vDC- i g
WO i L L L JE
BN, 18 A0G EB1316C TBOHM 4
e g HNDC+ i
Noda A Nodo B Noda C Noda D MNodo E Noda F Mado G Mado H Noda | Mado J Noda K

|
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ECOT00

ECOTIR2

ECOT4

ECOT06

ECOT0&8

ECOT10

ECOT12

ECOT14

ECOT1G

ECOT18

ECOT20

ECOTZ2

ECOT24

ECOT2S

ECOTZ3

ECOT3)

ECOTR2

ECOTH

ECOT36

ECOTH

- =
¥
PLCAD1 /EB 0-12F = 2
Contolador PLC @ @
FES-BIMARZ-AC oo
BU, 18 4G ECITHC BU,18 AWGE ECO700F 3
PLC01 OUT 08 L Y e ECTIMEA!
e @ i v >
ECATO5C ECT0SF
BU, 18 ANG BU,18 AWG N
. TBOB-12.2 Vi o ECHHEAT
V@ ] O f i
B, 18 &G ECOT10C B, 18 AWG ECOTIO0F -
N PLC01 OUT 10 T2 i 2 X aciivar vel. 1 ECTHEAL
Y@ § f &=
ECATI5C ECATiSF
BU, 18 ANG BU,18 AWG N
" PLCG1 OUT 11 TBs042 i G2 X actvarvel. 2 ECHMEA
Y@ i i =
B, 18 400G ECITAC TBO-052 BU18 4G R, ECHZMEAL
- PLC-01 OUT 12 G2 Y activar sbajo
Yiz@ i f &=
ECAT25C ECOT25F
BU, 18 ANG BO8-06 BU,18 AWG )
V3@ i i =
BU, 18 4WGE ECOTMC BOBT BU,18 AWGE ECOTI0F -
" PV PLC01 OUT 14 TB007 2 G2 Y activar vel, 1 ECIZZIEAT
Y@ i f L=
CR-02 | EB 06-00-G
e roladar Griia 2
BU, 18 AWG ECOTI5C TBOS08.2 BU,18 AWE ECO7. LCID038n EC063S CH, 1B AWG —
o PLC-O1 OUT 15 Gladirgiotambor  py o~ a2 ovDC- Y %
Yi5@ i it O !
BN, 18 A0S EBIIIEC TBO3-M4 4
+
CM @ ) O
Nodo A Noda B Noda C Noda D Nado E Noda F Hado & Noda H Noda | ModoJ Noda K

|
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ECO800

ECO&802

ECO804

ECO806

ECO808

EC0&10

ECO&12

ECO&14

ECO&16

EC0&18

ECO&20

ECO&22

EC0E24

ECO&26

EC0&28

ECO&30

EC0E32

ECOE3

ECOE36

ECO&38

- =
¥
PLCO1/ EB D&-12-F -
Conlralador PLC o @
FS SIMARG-AC RY-13 B 09-00-D - -
1 Ratay te vélvula salenaide
BU,1E AWG ECOS00C TB08-01.3 BU, 18 WG ECOE0OF RAZEZS11dM+RXMIABIED ECOEIS CN, 1B AWG —
r PLC01 OUT 16 ’ Viahwila solenide 1 Qvoc- i o
Y@ B~ A2 Py
& i i Lt i .ﬁ
=
RY-24 | EB 03150
ECIB05C ECOB0SF ok .
ROZEZS114M+RXMIABTED
B;"“m PLCO1 OUT 17 Th06-3 e e Vihwiasolenaide 2 o
e 4 o A O ' ]
RY-25 | EB 09-10D
Relay de wilvula saleride
BULIE AWG ECOBIOC THOE-03.3 BU, 18 AWE ECOBIOF  RXZEZSTI4M+RXMAABTED
PLC-01 OUT 18 Viahwla solencide 3
V18 @ \,‘( O e’ A1 Oaz—‘.
RY-26 | EB 10000
ECIB15C ECOB1SF n?igg?uwmm'mn
_ e PLC01 OUT 19 THO6-044 A Vawisolenoded . - o
Y19 @ I 1} ) L ]
RY-27 | E8 10150
BLL 1B AWG ECOA20C TBOB-05.3 B, 18 4G ECOEX0F RXZEIST14M+RXMAABIED
rd FLC-01 DUT 20 Vialvula solenoide 5 M~ A2
Y@ v L Ay »
RY-28 | EB 10-300
ECIAZ5C ECOEZSF ﬁgﬁuwmmm
_ A PLCOT OUT 21 TEIED5.3 yAR Vewlscknades 0
@ 4 4 9 ]
BLL 1B AWG ECOA3C BOB-07.
o Vs PLC1 OUT 2 TEOET.E
Yo @ q O
BUL 1B AWG ECO835C BO8-08. BU, 18 A5 ECDAI5F
J FLCO1 OUT 23 L Restablocar da FLC EBIED-12
Y23 e T ) =
B;ﬂum E‘El}:gc&[l TBOI44
+
CM @ ) o]
Modo & Woda B Noda © Mada D Mado E Noda F Mot G Moda H Moda | Mado J Moda K

|
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EC0800

ECI802

ECI804

ECI808

ECO808

ECO&10

ECI&12

ECI814
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D L4 1 r 12 o P
g
0
ECO4200-N0 18 amE Eooeast: B 18 e EC13004 TBOG-04.1
. 7‘ GISobrevae Al my -~ 2 pVIC- .
v v
ECIME 4 BUtsAwe ECI206F BU, 1B ANG EC1622H EB0314D-01
i 24VIC + 1) 14 ,( Bloguea bajar G2
B ¥ T T >
RY-471 EC 18-30-F
Bloquea subir G2
ECOMIS0ND B8 AWS ECO4ZG 857304 s e EC1300H o
. { GeStmugehba o~ w2 DVOC- .
o B, 18 WG ELL 1B AWG EC1632H
EC1214E-14 EEE‘]IZD]:I:H: L s { P eubir G2 EBD3140-D2
["‘- W 1 I 12 w p
Noda C Nodo O Nodo E Noda F MNado G Noda H Noda |

Noda J

HNeda K

1

Compaofita:

Automatizocifn de Procesos Industriales
Direccidn: Comine o Son José No. 625
Celaya, Guanajuate CP. 3B117

Contacto:
461 688 1039 proyectos@apibajio.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2

Proyecio:
Automatizacidn gria
viajera doble

Mumera:
PE-230629-01

Chliente:

Electroplating & Surface Engineering

Referencia:

0OC G23-657

Titulo:
Proteccidn de limites de camera

Dibujo:
Proteccion de grias eje Y

Disefiada par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado par:
Daniel Ferreira P. { lvan Diaz V.

Revisor intermno:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisor externo:

J.J. Tierrasnegras [ J.M. Monreal

Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
Ansuos y somentarios:
Comentarios

Hislorial de revisiin

REV Dascripgon Fecha | Dibu@ | Revish

00 | Desarolo y revisidn PE-07-234 CCBJ | JMM

10 Validacitn 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

Cominicaciin PLC - HMI
Sedal R3-232 | RE-485
(Cable serial DB1S

1

Camnpafiia:

Automatizacitn de Procesos Industriales
Direccidn: Comine a Son José No. 625
Celaya, Guonajuoto C.P. 38117

Contacto:

461 GBB 1032  proyectos@apibajio.com
DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2
Proyecio: Seccidn:
Automatizacidn gria ED
\fla]&m doble Hoja:
Nimera: (1}]

PE-230629-01
Chiente:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

OC G23-657

Titula:
Comunicaciones y redes

Dibujo:
Conexion de PLC a HMI

Disefiada par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementads paor:
Dianiel Ferreira P. / lvan Diaz V.

Revisar interna:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisor externa:

J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal

Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
Anexns y comentanion:
Comentarios
Historial de revision

REV Descripitn Fecha | Dibujd | Reviso

00 |Desamolloy revision 26-07-23 CCBJ | JMM

10 Validacion 1-11-23 CCBJ | JMM
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TR-01/L1440 VAC
IT-02 /L1 440 VAC

IT-02 /L1 440 VAC
TR-02 /L1440 VAC

TR-01/12 440 VAC
IT-02 /12 440 VAC

IT-02 /L2 440 VAC
TR-02/12 440 VAC

IT-02 /L3 440 VAC

IT-02 /L3 440 VAC
TR-02 /L3 440 VAC

EB0200C
EBO1001

EBO1021
EB0208C

EB0202C
EBO104!

EBO1061
EBO210C

EBO108!

EBO110I
EB0212C

(344

TB-01

H OB S| S 9SS (S S

(R 44

[

VDF-1 /L1440 VAC
VDF-2 /L1 440 VAC
VDF-3/L1 440 VAC
VDF-4 /L1440 VAC

VDF-1/L2 440 VAC
VDF-2 /L2 440 VAC
VDF-3/L2 440 VAC
VDF-4 /L2 440 VAC

VDF-1/L3 440 VAC

VDF-2 /L3 440 VAC
VDF-3/L3 440 VAC

VDF-4 /L3 440 VAC

[

EB0300C
EB0314C
EB0400C
EB0414C

EB0302C
EB0316C
EB0402C
EB0416C

EBO304C

EB0318C
EB0404C

EBO418C

|

Compoifiia:

Automatizociin de Procesos Industriales
Direceibn: Camine o San José No, 825
Celaya, Cuonajuate CP. 38117

Contacto:
461 688 1039 proyectos@aopibajic.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2
Froyecio: Seccldn:
Automatizacion gria EE
viajera doble Heja:
Nimera: ot
PE-230629-01
Clienie:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

OC G23-657

Titulo:
Blogue de conexiones

Dibuije
TB-01 Conexiones a 440 VAC

Disefado par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado por:
Daniel Ferreira P. f Ivan Diaz V.

Revisar interna:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisar externa:

J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal

Fecha de inicia: 26 jul 2023

Fecha de términa: 11 nov 2023
Anexas y eomentarias:
Comeantarios

Hislarial de revisidn

REV Dascripdon Fecha | Dibuid | Revisd

00 | Desamolo y revision 2E-07-23] CCBJ | JMM

10 Validaciin 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

TRO1/N 120 VAC

(R4

EBO!

200F

[T-03 /L 120 VAC

ZHX

EBO

2001

e

RED |

[+

EXX o |o|o|s|e

L e ]

EB0800C
EB0812C
EB0822C
EB0&32C
EBOS02C

PW-01/ L Fuente
PLC-1/LPLC
EO0-01/L Contacio §
LS-01/L Sensor L
RY-23 /L Valvulas

EXX

EB0B00I
EBO812|
EBO822|
EBO832|
EB0905C

PW-01/N Fuente
PLC-1 /N PLC
EO-01 /N Confacto S
SL-01 /N Lampara 5
RY-23 I N Valvulas

FRX

|

Compafiia:

Automatizocifn de Procesos Industricles
Direccién; Cemine o Son José Mo, 625
Celaya, Guanajuato C.P. 3B117

Contacto:
461 688 1032 provectos@opibajio.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01-2

Proyecto: Seccidn:
Automatizacién graa EE

vigjera doble Hoja:

0z

Mimena:
PE-230629-01

Chiente:
Electroplating & Surface Engineering

Referencia:

OC G23-657

Titule:
Bloque de conexiones

Dibuja:
TB-02 Conexiones a 110 VAC

Ditefiada par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado par:
Daniel Ferreira P. { Ivan Diaz V.

Rewisor intema:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisor externa:

J.J. Tierrasnegras [ J.M. Monreal

Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fechia de térming: 11 nov 2023
Anéxps y comentarios:
Comentarios
Histarial de revisidn

REV Descripciin Facha | Dibute | Revist

0.0 | Desamallo y revision PE-07-23 CCBJ | JMM

10 Validacion 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

P01/ OVDC ()

XX

EBO8

06F IT-04 / 24 VDC (+)

20K

EBO8D4I

o ey

e les [
L L) e

=
G

@

D

ol e [

KK

X elele|®)

X (BS9S] S|S

EB1200C
EB12068
EB13028
EB1322C
EB1414C

EB14188
EB1508D

HMI01 / f+F‘anlala
TL-01 F{‘rH ometa P
TL-02 /(+) Tometa Grias
RY-35 /{+) Comin
TB-06 { (+) Comin
IT-07 | {+) Gnias Prot.
S001 [ (+) Segunidad

£HX

EB12001
EB1206J
EB1302J
EB1314l
EB1414|
EB1418J
EB1506l

HMI-01 -}Fanlala
TL-DH{-‘ orreta P
TL-02/ (-} Torreta Grias

RY-35/(-) Comin A2

TE-06/{-) Comdn
[T-07 { {-) Grias Prot.
50-01/(-) Sequridad
=

3

=

1

Campafia:

Automatizocién de Procesos Industriales
Direccign: Comine o Son José Mo, 625
Celaya, Guanajuate C.P. 38117

Contacte:

461 688 1039 preyectos@opibajio.com
DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01-2
Proyecio: Seccion:
Automatizacién gria EE
viajera doble Hoja:
Miimera: 03

PE-230629-01
Chienbe:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

0OC G23-657
Titula:

Blogue de conexiones

Dibuja:
TEB-03 Conexiones a 24 VDC

Disefiado par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménaz

Implementads gar:
Daniel Ferreira P/ lvan Diaz V.

Revisor intefmac

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Reuisar exterma:
J.J. Tierrasnegras [ J.M. Monreal

Fescha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de térming: 11 nov 2023
Anexos y comentarios:
Comentarios
Histarial de rewision
REV | Desoripibn | Fecha | Dibwis [ Resiso

00 | Desarrllo y eviién [os-07-23] ccay |

1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

[T-05/L142 VAC
[T-05/L142 VAC

[T-05/ L2 42 VAC
[T-05/L2 42 VAC

T-05/L342 VAC
T-05/L342 VAC

EBO2221
EBO224

EB02261
EBO2281

EBO2301
EB02321

LY

TB-04

RGN0 @) 0N 99| % 8@

L

A

GM-01/ Ratador G1
GM-03 / Rotador Tinas
GM-03 / Rotador Tinas
GM-02 / Ratador G2
GM-01/ Ratador G1
GM-03 / Rotador Tinas
GM-03 / Rotador Tinas
GM-02 | Ratador G2
GM-01/ Ratador G1
GM-03 / Rotador Tinas
GM-03 / Rotador Tinas
GM-02 | Ratador G2

[y

EBO0S0ZC
EBOT02C
EBOT04C
EB0G0ZC
EBOS04C
EBOT06C
EBOT0&C
EBOG04C
EBOS06C
EBOT10C
EBOT12C
EBO606C

1

Compafiia:

Automatizacin de Procesos Industricles
Direccitn: Cominoe o Son José Mo, 625
Celaya, Guaonajuate C.P. 38117

Contacto:
461 688 1039 proyectos@apibajio.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01-2

Proyecio:
Automatizacién gria
viajera doble

Niimera:
PE-230629-01
Chente:
Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

0C G23-657

Titule:
Blogue de conexionas

Dibuja:
TB-04 Conexiones a 42 VAC

Disefiado par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado par:
Daniel Ferreira P_ [ lvan Diaz V.

Fevisor internao:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisar extérna:

J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal

Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023

Arxas y comentarios:
Comentarios

Historial de renisidn
REV Descripion Fedha | Dibnjd | Revist

00 | Desamdlo y resision P6-07-23 CCBJ | JMM

10 Validacion 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

PLC0M N 0D
PLCIN D
PLC0M N 02
PLCL N 03
PLCM N 04
PLCM N 05
PLC1 N 06
PLCM N7
PLC0M N 08
PLCOIN 09
PLCL N 10
PLCOM N 11

(B 44

ECO1001
ECO1081
ECO1101
ECO1151
ECO1201
ECD1251
ECO1301
EC01351
ECO2001
ECD2051
ECO2101
ECD2151

PLC0M M 12
PLCOMIN 13
PLCOTIN 14
PLCMIN 15
PLCMIM 16
PLCMIN 17
PLC1IM 18
PLC0MIM 18
PLCOMIN 20
PLCOMIN 21
PLC1IM 22
PLCMIN 23

444

EC02201
ECOz251
ECOZ301
EC02351
ECO3001
EC3051
ECO3101
ECO3151
ECO3201
ECO3251
ECO3301
EC03351

PLCOMIN 24
PLCO1IM 25
PLCO1IM 25
PLCOMIN 27
PLCMIM 28
PLCOMIN 29
PLC1IM 30
PLC0MIN 31
PLC01 M 32
PLCOMIM 33
PLCOMIN 34
PLCM 1IN 35

X

EC04001
ECO4051
ECO4101
ECO4151
ECO4201
EC04251
ECO4301
EC04351
EC05001
EC05051
ECO5101
ECDS5151

TB-05

EC0400G GM-01/Rotador G1 ECI2ZHG
EC0M05G WDF-3/Enmarcha EC1402H
EC0410G WDF<4/Enmarcha EC1418H

GM-02 / Rotador G2 EC0233G

L5 / G2 8V Amba ECO420G PS-01/G1 Pos. lzg ECO300G

- @ [S) ® @ @ 2 | P505/G2 Pos. lzg
w5 [ & @ & 2 | P508/ G2 Pos. Cen
« @ & & @ @ 2@ | P57/ G2 Pos. Der
s & & @ @ @
o § [S] & @ @ @
L [S] & @ @ @ | 15-10/G2P. Arba
~ & =] ) @ 7] @ | Ls-11/G2P. Abajo
=3 =] ) @ @ @ | L8-12/G2 5V Abain
© @ [ B @ ] @ | 15-13/G1P.Rot
2@ & S @ @ @ | L5-14/G2P. Rat
=& =) & @ & @ | RY-35/ Joystick Act.
5 Q@ ® @ @ @ | GM-03/Rotador T.
E E E  x 0%
-y (%Y s S e [=:1
=
o

EC0425G PS-021G1 Pos. Can ECO305G
EC0430G PS-03/G1 Pos. Der EC0310G
EC0435G . .

EC0500G LS-05/G1 SV Arriba ECI320G
ECO505G LS-06/G1P. Amba ECI325G

ES-01 ! Paro E.
L5-01 / Colisidn
E3-02 ! Tindn
S8-01 Manual
SB-01  Awto
PB-01 | Amraniue
PB-02 ! Paro
PB-03 / Resat
LS-03 Lim lzq
LS04 / Lim Der

EB13281

L3807 /G1P. Abajo ECD330G VDF-1/En marcha

EC0315G LS-08/G1 5V Abajo EC0333G VIDF-2/ En marcha

UK
XX

EB1804H
EB1E14H
EB1622H
ECO115G6
ECO1AG
ECD125G6
ECD130G
ECD135G6
ECI200G
ECI205G
EC1302H
EC1318H

|

Compafiia:

Automatizacién de Procesos Industriales
Direccitn: Camino a Son José No, 625
Celays, Guonajuoto C.P. 38117

Contacto:
461 BBE 1039 proyectos@apibajic.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_01-2

Froyecio: Seccidn:
Automatizacién gria EE
viajera doble

Mimera:

Hoja:
05

PE-230629-01
Chienle:
Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

0C G23-657

Titulo:
Bloque de conexionas

Dibujo:
TB-05 Entradas de PLC

Disefiado par:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implermentado por:
Daniel Ferreira P. { Ivan Diaz V.

Revisor interno:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisar axterna:
J.J. Tierrasnegras [ J.M. Monreal

Fecha de inicia: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 mov 2023
Anexnos y comentarios:
Comentarios
Histarial de ravision
REV Descripaion [Facha | Dibujp | Revisd
00 | Dasarolio y revision PE-07-234 CCEJ [ JMM
10 Validaciin 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

TB-03/ Comin ()

TB-03/ Comin ()

EB1414) TB-03/ Gomin (+)

EB1418) TB-03/ Gomin (+)
=
ra

EB1414C

EB14188

TB-06

K || @|@||@|@|@|e|@

[ Lo o N st E s ]

L Ll L R

EB1809D
ECO117B
EC0200C
EC0220B

EB1422D
EB1430D

RY-15/ Com (+) Joysfick
B

6-U1J Modo de Up.
LS-03 /Lim Carrera Ig%
-01 dor G1 N

IT07 /T TG
IT08/1TM T62

£3X

EB1808I
ECO6351
ECO9041
EC1300H

EB1418H
EB14286H

RY-15/ Com (-] Joystick

A2)

|

Compafiia:

Automatizacitn de Procesos Industricles
Direccidn: Camino a Son José No, 625
Celays, Guonajuoto C.P. 38117

Contocto:
461 BBE 1039 proyectos@apibajic.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2
Proyecio: Saccidn:
Automatizacion gria EE
viajera doble Hoja:
Mimera: 06
PE-230629-01
Chente:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

0C G23-657

- r m |,
RY-01/G1Ee Xz
RY-36 G1 X En Marcha

TBG1J Comin ()
TBG2 / Comin (-}

X

Titula:
Bloque de conexiones

Dibujo:
TB-06 Comunes de 24 VDC para /0s

Disefiade por:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementado por:
Daniel Ferreira P. f lvan Diaz V.

Revisor interno:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisar externa:
J.J. Tierrasnegras / J.M. Monreal

Fetha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
Anexgs y comentarios:
Comentarios
Historial de revision

REV Desripcitn | Fecha | Dibujo | Revisd

00 | Desaroloy revision E-07-23 CCRJ | JMM

10 Validacidn 1-11-23 CCBJ | JMM
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Anexos.

LXX

LXK

[+

[+

1

Compofiia:

Automatizocin de Procesos Industrioles
Direccidn: Caming a San José Mo, 625
Celaya, Guonajuatc CP. 38117

Contacto:

461 BB 1039 proyectos@apibojie.com
DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2
Proyecio: Saccidn:
Automatizacién gria EE

iajera dobl

viajera doble Hojar
Mimere: o7
PE-230629-01
Chiente:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

OC G23-857

Titulo:
Blogue de conexiones

Dibujoc
TB-07 Conexiones a fierra de [/Os

Dis=fiado por:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementada por:
Daniel Ferreira P. / lvan Diaz V.

Revisor interno:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisar extenna:

J.J. Tierrasnegras / J.M. Monraal

Fecha de inicio: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023

Ansxns y comentarics:
Comentarios

Historal de revision

REV Descripatn Fecha | Dioujd | Revisd

00 | Desamoloy revisin pg-07-23 coad | Jam

10 validacien  11-11-23 cCBJ | MM
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Anexos.

PLC-01 OUT 00
PLC-01 OUT 01
PLC01 QUT 02
PLC01 OUT 03
PLC01 OUT 04
PLC01 OUT 05
PLC-01 OUT 08
PLC01 OUT 07

344

ECO600C
ECO60SC
ECO610C
ECO615C
ECO620C
ECO625C
ECO630C
ECO635C

PLC-01 OUIT D&
PLC-01 OUT 09
PLC01OUT 10
PLCD1OUT 11
PLC01 0T 12
PLC01 OUT 13
PLC01 OUT 44
PLC-01 OUT 15

44

ECOT00C
ECOTSC
ECOT10C
ECOT1SC
ECO720C
ECOT25C
ECOT30C
ECOT35C

LC-D1 OUT 16
LC-01 QUT 47
LC01 QUT 18
LC010UT18
LC-01 0UT 20
LC010UT 21
LC-010UT 22
LC-010UT 23

EXX

ECO800C
ECO80SC
ECO810C
ECO815C
ECO820C
EC0825C
ECO830C
ECO835C

TB-08

-8

w8

«@

=@

o

°®

-8

=&

?\?|2|@|?|2|?|@

@2 @D\ 2|22

L W [N [V N

XX

KX

XX

FRX

RV [ [ [ S s L

N ||®®|®|®®S|D®

RY-23/Vahula1  ECOBOOF RY-08/G2 Xlzg
RY-24/Vahula?  ECDB0SF RY-09/G2 XDer
RY-25/Vahula3  ECOB10F RY-10/G2ZXVel1
RY-26/Vahula4  ECDB15F RY-11/G2XVel2
RY-27 [Vahulab  ECOB20F RY-12/G2Y Abajo
RY-28fVahulab  ECOB25F RY-13/G2 Y Arriba

- RY-14/G2 Y Vel 1
SD-08 / Restablecer ECO835F CR-02 /G2 Rotador

Fax
GXX

ECOTDOF
ECOTDSF
ECOT10F
ECOT15F
ECOT20F
ECOT25F
ECOT3F
ECOT35F

RY-01/G1 X Izg

RY-02/G1 X Der

RY-03/G1X Vel 1
RY-04/G1X Vel 2
RY-05/G1Y Abajo
RY-06/G1Y Aribha
RY-07/ G1Y Vel 1
CR011G1 Rotador

gxx

ECDSDOF
ECDS05F
ECDG10F
ECDG15F
ECD620F
ECD625F
ECDS30F
ECD635F

|

Compafiio:

Automatizacién de Procesos Industriales
Direccin: Camine a San José Ne, 625
Celaya, Guonajusto C.P. 38117

Contacto:
461 BBE 1039 proyectos@apibajie.com

DIAGRAMAS ELECTRICOS
DE_IEA_D1-2

Proyecio: Seccidn:
Automatizacién graa EE
viajera doble

- Hoje:

Mimera: 08

PE-230629-01
Chente:

Electroplating & Surface Engineering
Referencia:

0OC G23-657

Titula:
Bloque de conexiones

Dibuje:
TB-08 Salidas de PLC

Disefiado por:
Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Implementads par:
Daniel Ferreira P. / lvan Diaz V.

Revisor interno:

Ing. Cristian Cesar Bedolla Jiménez

Revisor externdc
J.J. Tierrasnegras [ J.M. Monreal

Fecha de inicia: 26 jul 2023
Fecha de términa: 11 nov 2023
AREXDS Y EOMEntario:
Comentarios
Historial de ravision
REV Destripdon [Facha | Dibupd | Rewvisd
00 | Desamolloy enisiin PE-07-23 CCEJ | JMM
10 Validaciin 1-11-23) CCBJ | JMM
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Anexos.

TB03/Comin -)  EB15061  TB-03/ Comin (+)

RY-35/ Joystick Act  EB1B0OC RY-15/G1 .1 Iz
RY-177G1 ). Abajo

RY-35/ Joystick Act  EB1800C RY-18/G2 ). Iz
RY-21/G2 J. Abajo

4
444

EB1508D

EB1B06F
EB1824F
EB1906F
EB1924F

SD-03/ Paro E-
SD-05 1 Colisidn
SD-07 { Tirdn

RY-16/G1 J. Der
RY-181G1 J. Amiba
RY-20/G2 J. Der
RY-221 G2 J. Amiba

XX

EB1604H
EB1614H
EB1624H

EB1815F
EB1833F
EB1915F
EB1933F

[[ TB-09

=& & & @ @ 7]
oS & 8 @ @ %]
w (@ [ 8 @ @ @
-8 _|[S s 2 2| o
-8 _[® _[® 2] 2] ©
-8 S _[® 2 2| ©
& & S @ @ @
Y & 8 @ @ )

g & g 5 %

= 5] [ = n o

ES011ParoE.
L5-01/ Colisitin
ES-02/ Tirdn

D3-02/G1.J. Der
D3-04/G1J. Amba
D3-06 /G2 J. Der
D3-08 /G2 J. Amiba

FXX

EB1604E
EB1614E
EB162M4E

EB1B15E
EB1833E
EB1915E
EB1933E

ES011 Com {+)
L5-D1 / Com 4]
ES021 Com [+)

DE-01/G1). kg
D3-03/G1). Abajo
D8-05/G2 . kzg
D507/ G2 J. Abajo

XX

EB1602C
EB1B13C LS4/ Com [+
ER1622C

EB1BDEE
EB1E24E
EB180BE
EB1524E

LEeY

EB1616C

RY-35 1 Joystick Act  EB1BO0E

RY-33 1 Joysfick Act  EB1500E

|
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Anexos.

RY-23 /N 120 VAC
RY-24 /N 120 VAC
RY-25/N 120 VAC
RY-26 /N 120 VAC
RY-27 IN 120 VAC
RY-28/N 120 VAC
TB-03/N 120 VAC
RY-29 | Act Rojo
RY-31/Act Verde
TL-01 f Comin T+

TB-03/ Comin (-

(B¢

EBO90SF
EBOS20F
EBO935F
EB1005F

EB1020F
EB1035F
EB1209I

EB1213E
EB122TE
EB1238E
EB1302)

DispositivolCone
RY-23/L 120 VAC
RY-24 /L 120 VAC
RY-25/L 120 VAC
RY-26/ L 120 VAC
RY-27 /L 120 VAC
RY-28/L 120 VAC
TBO3/L 120 VAC
RY-30 Act Amarillo
RY-32 | Act Sonido

TB-03/ Comin {+)

244

EB0902F
EBO917F
EBO932F
EB1002F
EB1017F
EB1032F

EB1209B
EB1220E
EB1234E

EB13028

TB-10
=@ & @ @
~ @ =) @ @
w g =) @ @
;s ® [ @
o @ =) @ @
= ® =) @
- @ & @ @
=@ ® @ @
=@ =) @ @
=@ 5] ] ]
=@ & @ @
] S 7] @
= = = =3
— B3 e =

Etiqueta
EB0902I
EB0917I
EB0932I
EB10021
EB10171
EB10321
EB1209D
EB1220H
EB1234H

EB1302F
EB1310F

HV-01 [ Vavula L
HV-02 [ Vélvula L
HV-03 [ Valvula L
HV-04 [ Vavula L
HV-05 / Vavula L
HV-06  Vavula L
TL01  Torreta P (+)
TL-01/ TP Amaillo
TL01 1 TP Sonido

TL-02 / Torreta G1 (+)
TL-03 / Toreta G2 (+)

EXX

EB10201
EB1035l
EB1209H
EB1213H
EB122TH
EB1238H

EB1302H
EB1310H

HV-01{ Vahvula N
HV-02 { Vahvula N
HV-03 { Vavula N
HV-04 { Valvula N
HV-05 { Vahvula N
HV-08 { Vahula N
TL-01/ Tometa P ()
TL-01/ TP Rojo
TL-01/ TP Verde
TL-01/ Comdn T+
TL-02/ Torreta G1 (-}
TL-03/ Tometa G2 (-)

X

|
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Anexos.

RY-36 / G1 X En marcha EC1306H
RY-37/G1Y En marcha EC1318H

RY-38 /G2 X En marcha EC1406H
RY-39/G2 Y En marcha EC1418H

344

RY-36/ G1 X En marcha EC1308H
RY-37/G1Y En marcha EC1320H

RY-38/ G2 X En marcha EC1408H
RY-39/G2 Y En marcha EC1420H

T

TB-11 ||

-8 | ® % | @
8 | ® 2 | @
=8 | ® 2 | @
- & ® @ @
—- %] ) B

EC1:308H
EC1320H

EC1408H
EC1420H

AX0111L2220 VAC
AX02 112220 VAC

AX-031 12220 VAC
AX-04112 220 VAC

E%X

EC1306H
EC1318H

EC1406H
EC1418H

AX-01/11 220 VAC
AXA02 /L1220 VAC

AX-03111220 VAC
AX-04 /11 220 VAC

X

|
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Anexos.

TB-01/L2 440 VAC
TB-01/L3 440 VAC

IT-05/L142 VAC
IT05/L2 42 VAC
IT-05/L3 42 VAC

TB-01/L1 440 VAC

EB0208C
EB0210C
EB0212C

ECO222F
EC0226F
ECO230F

KX

)

BN ®

“@

o @

=@

~@

@ @D

2K

TR-02/ L1 440 VAC
TR-02/ 12 440 VAC
TR-02/L3 440 VAC
GND

TR-02/11 42VAC
TR-02/12 42VAC
TR-02/L3 42 VAC

(44

EBO208F
EBO210F
EBO212F
EBO216C
EBO208I
EBO2101
EBO2121

1
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Anexos.

VDF-1/L1440VAC
VDF-1/12 440 VAC
VDF-1/L3 440 VAC
VDF-1/GND

VDF-2 /L1440 VAC
VDF-2 /12 440 VAC
VDF-2 /L3 440 VAC
VDF-2/ GND

VDF-3 /L1440 VAC
VDF-3 /12 440 VAC
VDF-3 /L3 440 VAC
VDF-3/GND

VDF-4 /L1440 VAC
VDF-4 /12 440 VAC
VDF-4 /L3 440 VAC
VDF-4 / GND
CR-O1/L142VAC
CR-O1/12 42 VAC
CR-01/L342VAC

CR-02 /L1 42VAC
CR02/12 42 VAC
CR-02/L342VAC

CR-03/L142VAC
CR-03/12 42 VAC
CRO3/L342VAC

EB0300F
EB0302F
EBO304F
EB0308C
EBO314F
EBO316F
EB0318F
EB0322C
EB(400F
EB0402F
EBO404F
EBO408C
EBO414F
EB0416F
EBO418F
EBMM22C
EB0S021

EB0S04I

EB0S06!

EBOG02!
EB0G04I
EB0G06!

EBOT02I
EBQT06I
EBOT10

44

|| TB-13 ||

- &

=@

=@

0e|8ee

e @ &

®

B 9|8

NSNS0 RSO

i

olelelelo|e|e|s|:

4.4

MR-01/L1 40 VAC

MR-01/1L2 440 VAC
MR-01/L3 440 VAC
MR-01/ GND

MR-02 /L1 440 VAC
MR-02 [ L2 440 VAC
MR-02 /L3 440 VAC
MR-02 { GND

MR-03 /L1 440 VAC
MR-03 /L2 440 VAC
MR-03 /L3 440 VAC
MR-03 / GND

MR-04 /L1 440 VAC
MR-04 [ L2 440 VAC
MR-04 [ L3 440 VAC
MR-04 { GND

MR-05/L142 VAC
MR-05 /12 42 VAC
MR-05 /L3 42 VAC
MR-05/ GND

MR-06/L142 VAC
MR-06 [ L2 42 VAC
MR-06 [ L3 42 VAC
MR-06 { GND

MR-0T [ L1 42 VAC
MR-0T [ L2 42 VAC
MR-07 /L3 42 VAC
MR-0T | GND

XX

EBO300H
EBO302H
EBO304H
EB0308H
EBO314H
EBO316H
EBO318H
EBO322H
EBO400H
EBO402H
EB0404H
EBO408H
EBO414H
EBO416H
EBO418H
EBO422H
EBO516G
EB0518G
EB0520G
EB0524G
EBOG16G
EBOG18G
EB0620G
EB0624G
EBO7Z2

EBO724

EBOT261

EBO7301

1
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Anexos.

PLC-171N 16
PLC-11IN 17
PLC-17IN 18

TB-09/ Joystick Com EB1800C TB-08/G1J. lzg
TB-08/G1J Abajp EB1BME TB-08/G1J) Amba EB1833E (o

[B44

TB-06/ Comin ()

ECOGIG PLC-1/IN 18
ECOG05G PLC-1/IN 20
ECOG10G PLC-1/IN 21

VDF-1/L1440VAC
VDF-1/L2 440 VAC
VDF-1/L3 440 VAC
TB-13/GND
VDF-2/L1440VAC
VDF-2/L2 440 VAC
VDF-2/L3 440 VAC
TB-13/GND
CRO1/L142VAC
CR01/L242VAC
CR01/L342VAC
TB-13/GND

TB10/Comin()  EB1302H
RY-36 / G1 X En marcha EC1306H
RY-37/ G1Y En marcha EC1316H
ES-01/ParE. TP EB16MME

ZAX

EB1418H

EC0315G PLC-1MIN 22
ECO3AG PLC-11INZ3
ECO3Z5G PLC-11IN 32

EB1BOGE TB-08/G1 J. Dar

ECO0302C
EC0307C
ECO312C

LS-051 SV Amiba

LS-D6/Pos Ariba  ECI325E PS-03 1 5 Pos Dar

D5-01/G1J. tzg
DS-03/G1J. Abajo  EB1B24C

EB0300J
EB0302J
EB0304.
EB0308)
EB0314J
EB0316.
EB0318J
EB0322)
EBOS16l
EBO518l
EB0s201
EB05241

EB1302H
EC1306H
EC1318H
EB1604E

DisposifivoiCanexidn Efique TB_-_G1 Dispaositive/Conaxion Efiqueta
IT-07 | Comn (#) EB1422F (-&® & @ @ | EC0300C  PS-01/SPoslzg(+)
LS-05 1SV Amiba EC0320C [~ & & @ [=] EC0305C  PS-02/ 8 Pos Cen (+)
LS-07 [ SV Abajo ECO0330C |« & 2 @ @ EC0310C  PS-03/S Pos Der(+)
LS-13 1 G1 Pos Rot ECO0500C [~ & ] =] . .

. . o & 8 ] ]
1
EC0330G [ = & [ ® @ %] @ | Ls07/PosAbajn  ECOI3IE .
EC3356 [~ & & ® @ @ @ | Ls08/5vabap  ECO33SE
EC05006 | & & & @ @ @ | 1513/G1PosRot  ECOS00E
1
ERIBIGE |© & & & %) @ @ | Ds02/G1J Der  EBBISC
> & & @I @ @ | DS-03/G1J Amba EB1B33C
EBO300H =@ @ MR-01/L1 440 VAC
EBO302H & @ @ MR-01/ L2 440 VAC
EBO304H 2@ @ MR-01/ L3 440 VAC
EBO308H @ MR-01/GND
EB0314H w @ @ MR-02 /L1 440 VAC
EBO316H @ @ MR-02/ L2 440 VAC
EBO318H 4@ @ MR-02 / L3 440 VAC
EB0322H @ MR-02 / GND
EB0502G 2@ @ MR-05/ L1 42 VAC
EBOS04G @ @ MR-05/ L2 42 VAC
EBOS06G ey @ MR-05 /L3 42 VAC
EB0524G ] MR-05/ GND
I
TB-10/ Senal (+) EB1302F [u&® = @ @ | EB1300F  TL-02/Sedal (#)
RY-36/ G1 X Enmarcha EC1308H (2 & 8 ] @ EC1308H  AXA01/12220VAC
RY-37/G1Y Enmarcha EC1320H [& (2] @ @2 ECI320H  AXA02/12 220 VAC
ES-04/Paro E. G2 EB160ME [& 8 2] @ EB1604E  ES-03/Paro E.G1
= = = = =] %
s [ X1 wa = &n =1

XX

FXX

R s

PS-01/ Pas lzq (-

PS-02/§ Pas Cen ()
PS03/ S Pas Der (4

P50 {5Poskzg  ECOGDOE

ECO3ME PS-02/SPosCen  ECO305E

ECO310E

EB1B0GC DS-01/ Joystick Com EB1B00E

TL-02 Comin (-
AX-01 /L1220 VAC
AX-02/ L1220 VAC
ES-03/ Paro E. G

EReS
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Anexos.

TB-06/ Comun -) EB1426H IT-08 / Comdin (+) EB1430F [-® 5] @ @ | ECD400C  PS-05/SPoslzg (+)
- O gam metioleT o mm Reimey
o b 41 5 Der [+
LS-14/G1 Pos Rot EC0505C |+ & [S] @ @ . . ™
. = [F] @ @
I
PLC-1 /1N 24 ECIM00G PLC-1/IN27 ECI415G PLC-171N 30 ECD430G | = & = ® @ @ @ | Ls-11/Poshbajp  ECO430E
PLC-A {IN 25 ECI405G PLC-1/IN 28 ECIM20G PLC-1/IN 31 ECD435G |~ @ 8 & @ @ @ | L512)5V Abajp  ECO435E
PLC-1/IN 26 ECI410G PLC-1/IN 28 ECIM25G PLC-17IN33 ECDS05G | = & S & @ @ @ | L5-14/G2PosRat  ECOS0SE
I
TB-19/ Joystick Com EB1900C TB-09/G2J. kg  EB190BE TB-09/G2J.Der  EBIGISE |e & =] ® @ =] @ | DS06/G2MDer  EB1915C
TB09/G2 ). Abajp  EB1924E THL9/G2 ). Amiba EB1933E |2 @ &) R ] @ @ | DS-08/G2 ) Amba EB1S33C
I
VOF-3 /11 440 VAC EBO400H 2@ @ MR-03 /L1 440 VAC
VOF-3/ L2 440 VAC EBO402H RB@ @ MR-03 /L2 440 VAC
VOF-3/L3 440 VAC EB0404H 2@ @ MR-03 /L3 440 VAC
TB-13/ GND EB0408H @ @ MR-03 / GND
VOF-4 /L1440 VAC EBO414H & @ @ MR-04 / L1 440 VAC
VOF-4 /L2 440 VAC EB0416H @ @ MR-04 /L2 440 VAC
VOF-4 /L3 440 VAC ER0418H I@ @ MR-04 f L3 440 VAC
TB-13/ GND EB0422H @ @ MR-04 / GND
CR-02/ 11 42 VAC EROGOZG 2@ @ MR-0G /L1 42 VAC
CR-02/ 12 42 VAC EBOGO4G 5@ @ MR-06 /L2 42 VAC
CR-02/13 42 VAC EBOGOBG ] @ MR-06 / L3 42 VAC
TB-13/ GND EBOG24G & @ MR-06 { GND
I
TB-10/ Comin (-) EB1310H TB-10/ Sedal (+) EB1310F (8@ 5] @ @ | EB1310F  TL03/Seal +)
RY-38/ G2 X En marcha EC1406H RY-38 /G2 X En marcha EC1408H (2& 2] =] @ EC140BH  AX-03/L2 220VAC
RY-39/G2 Y En marcha EC1418H RY-39/G2 Y Enmarcha EC1420H |2 & @ @ EC1420H  AX-04/L2 220VAC
ES-03/Paro E. G1 EB160ME TB-09/Paro E. Sefal EB160ME (% [=] @ @ EB16ME  ES-04/ParoE. G2
= = - - = >
- - - s > >
- [ %] T o e (=2
> s e -
> =< =< =
ey [} e E=

EC0402C  PS-05/SPoslzg(-)
EC0407C  PS-06/S Pos Cen (-)
EC0412C  PS-07 /S Pos Der (-)

. . PS5 15 Pos Iz
L5975V Ariba  ECO420E P506 1S Pos Cen
L0/ Pos Amba  ECO425E PS407S Pos Der

ECMH00E
ECMOSE
ECH10E

DS-05/G2J.lzg  EB1S06C DS-05/ Joystick Com EB1300E

D507/ G2 ). Abajo  EB1524C

EB0400J
EB0402)
EB0404)
EB0408)
EB0414)
EB0416)
EB0418)
EB0422)
EB0G 16
EBOG18I
EBO620I
EBOG24l

EB1310H
EC1406H
EC1418H
EB1604E

TL-03/ Comin (-
AX-03 /L1 220 VAC
AX-D4 /L1 220 VAC
ES-04/Paro E. G2

XX

LRV

1
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