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PRACTICA 14 CONTROL CON PLC De AUTOMATISMOS ELECTRONEUMATICOS

OBJETIVO

Se trata de analizar la operacion, la programacion y el conexionado de los controladores I6gicos
programables (PLC) para la realizacion del mando de los sistemas electroneumaticos.

CONCEPTOS PREVIOS: INTRODUCCION A LOS PLC
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3.- EJEMPLO CONEXIONADO Y PROGRAMACION
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DESARROLLO: SIMULACION Y MONTAJE

CASO 14.1 rA+ B+ A- rB-
La secuencia debe iniciarse cuando se accione el pulsador S1 y esté accionado el final de carrera FC1.
Se debe producir un retardo de 5 segundos antes de que se produzca el retorno del cilindro B.
Se debe producir un retardo de 3 segundos antes de que se produzca la salida del del cilindro A.
El retorno de ambos cilindros debe hacerse con detectores de tipo magnético.
Se debe regular la velocidad de salida y de retorno.
CASO 14.2 SECUENCIA A+ B+ A-C+ B- C-
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