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Curso :INGENIERIA DE CONTROL | / INGENIERIA DE CONTROL

Grupo 04

Profesor : ing. Miguel Angel Sanchez Bravo
Dia " : Sabado 15 de Mayo del 2004
Hora £ 13:30 pm

Duracion : 1 hora 45 minutos
Nota: El examen es sblo con apuntes de clase.

1. S5e desea automatizar &l siguiente proceso:
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Programa de trabajo:

1° Guando un moide togue el detecior ¢ |, el diindro A avanza.

2* Cuando A llegue sl final de camera a;, se detiene y avanza B.

3° Cuando B llega al final de camera b, , expuisa el molde , se detiene y rerocede A.
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liegar a by. Cuando cae un nuevo molde por la rampa, se iniciars el cido.
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rampa cuando el cilindro A estd en a,

a) Elabore un dircuito neumético con las vaivulas de vias adecuadas con mando elécirico, y ofras
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regreso sea rapido. (5)
b) Elabore el circuito elécirico de mando de las véivulas de vias. (5)
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con prioridad de ka funcién PARO sobre la funcién MARCHA s
Al puisar momentaneamente SB1:o.SB3 el contactor | KM1 Mﬂmahm La
desconaxion de KM1 se produce al oprimir momentaneamente el pulsador SB2 o SB4. (5) -

3. Complete la siguiente tabla comparativa de los siguientes deteciores de proximidad. (5 )

F‘rmnpn de | Tipos de obietos | Alimentacion | Distandia de | Aplicacion l
= operacon gue detects  * elecirica deteccion tipica
Capacitiva
Inductvo
Optico
Final de
Camera
I
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