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Sistema Mecatronico |

Introduccion a la Automatizacion
4 MODULOS FUNCIONALES

Con el propdsito de introducir al alumno en los procesos industriales y el control
automatico por medio de PLC’s o sistemas SCADA, se propone el Sistema
Mecatrénico |. Esta es una herramienta econdémica, practica y versatil que les
permite analizar y optimizar un proceso simulado de produccion del ramo metal-
mecanico. Esta compuesto de 4 elementos que se pueden operar de manera
individual o en grupos, y que se describen a continuacion:

Contenidos:
Modulo 1 Modulo 2 Modulo 3 Modulo 4
Art# TM3DR24-A Art# TMPPC24-A Art# TMINL24-A Art# TMPUM24-A
Robot de 3 Ejes Centro Centro de Maqui- Centro de
con Manipulador Neumatico nados (Fresa/Taladro) Prensado

Entradas/salidas: 24/28
Dimensiones: 900 x 900 x 440 mm
Peso: 20.5 Kg

Conectores: Sub D37

Cada una de éstos tiene una importante caracteristica, que consiste en el poder ser operados
tanto en forma individual como en grupos, tanto eléctrica como mecanicamente para representar
una secuencia logica y eficiente, coordinada por un programa bien estructurado.




Modulo 1

EjeZ

Robot de 3 Ejes con Manipulador

Robot de 3 ejes con manipulador de piezas
cilindricas (29 mm de diametro 25 mm de

alto) que simula la pieza de trabajo.

Este médulo es el transportador de las piezas de
trabajo cilindricas hacia los otros médulos u operaciones
subsecuentes de la celda. El mecanismo de
desplazamiento es en base a un tornillo sin fin.

El eje (X) tiene su inicio y referencia de conteo por
medio de un sensor de limite colocado en la base del
robot. Para posicionar y referenciar su desplazamiento
angular, se utiliza un motor con codificador magnético
integrado (encoder motor). El eje (Z) cuenta con su
referencia de conteo en uno de sus limites por medio de
un sensor de limite, y el posicionamiento y desplazamiento
lineal se logra por medio de un motor con codificador
mecanico (pulsador). El eje (Y) tiene su referencia de
conteo por medio de un sensor de limite y el
posicionamiento y desplazamiento lineal vertical es por
medio en un motor con encoder magnético (encoder
motor) acoplado, dando con esto un acercamiento al
alumno de los pros y contras de utilizar cada uno.

El elemento manipulador consiste en una pinza, la
cual tiene su referencia en un sensor de limite, y el
posicionamiento de apertura y cierre de la pinza esta
dado por medio de un motor con encoder mecanico
acoplado.

Entradas/salidas digitales: 10/8

Modelo montado en base de madera con formica negra
Dimensiones: 450 x 450 x 440 mm

Peso: 5.5 Kg

Conector: Sub-D37

DESCRIPCION ELECTRICA

El modelo utiliza 8 salidas digitales, las cuales operan 4
motores de 24V (2 de los cuales son motores con
codificadores magnéticos integrados). Los motores dan
movimiento en dos direcciones a cada uno de los 3 gjes,
asi como a la pinza del manipulador. Cada motor incorpora
una etapa de potencia basada en relevadores lo que
permite un acoplamiento sencillo con equipos de control
de cualquier marca y configuracion eléctrica. El circuito
para los actuadores esté protegido mediante un fusible
de 2A. Los sensores descritos operan a 24V y son
energizados a través de un circuito independiente con
proteccion por medio de fusible de 2A. La interconexién
de circuitos esta dada por un bloque de clemas de paso,

T EjeY
Eje X C}

GRADOS DE LIBERTAD

Eje X 340° de rotacion
(radio de cobertura de 280 mm)
Tol +/- 2 mm de exactitud
EjeY 120 mm arriba / abajo
Tol +/- 2 mm de exactitud
Eje Z 125 mm atras / adelante
Tol +/- 1 mm de exactitud
Pinza 3 Pulsos/cm Tol +/- 4 mm de exactitud

y uno mas de clemas de doble piso para realizar
diagnéstico de sefales. Las clemas son ampliamente
utilizadas en la industria, dandole al alumno un
acercamiento mas a los componentes utilizados en el
ambiente industrial.

COMPONENTES

2 Sensores de contacto con filtro contra ruido eléctrico
como pulsadores de conteo para desplazamiento lineal
(via sinfin) y angular (Eje 2)

4 Sensores de contacto como limite (ejes X, Y, Z, pinza)

2 Motores DC 24V, 0.3 amperes max.

A maxima potencia:

¢ 5.457 K.R.P.M.

e Torque 3.460 mNm

e Corriente 0.218 Amperes

2 Encoder-motor 24V
e Voltaje nominal del motor: 24V DC
e Velocidad sin carga: 440 rpm
e Torque maximo: 0.1765 Nm
e Corriente maxima: 0.6 A
e Encoder/voltaje de alimentacion: 24V DC
e 2 canales de senal de cuadratura push-pull (0/24VDC)

max.

Incluye cable de interconexién entre simulador y
sistema de control (no incluido) con terminales estafadas.
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Modulo 2

Centro Neumatico

Modelo neumatico que opera a 24V con 3 operaciones electro
neumaticas, estacion de alimentacion de piezas de trabajo cilindricas
(29 mm didmetro por 25 mm de alto), mesa giratoria con 3 posiciones
de trabajo y mecanismo de expulsion con banda transportadora.

La pieza de trabajo se introduce en la canastilla (ya
sea por el médulo TM3DR24-A o por medio manual) y
el sensor Optico de barrera detecta la pieza de trabajo,
A continuacién un pistén que es accionado por una
electrovalvula, empuja la pieza a la mesa giratoria. Una
vez la pieza se encuentra en la mesa, se desplaza 90°
hasta la operacién de troquelado, misma operacién que
es activada por un sensor de limite. Una vez terminada
dicha operacién, se desplaza otros 90° para ser expulsada
hacia la banda transportadora por medio de otro piston
neumatico con su respectiva electrovalvula. Al final de
su recorrido se encuentra otro sensor 6ptico de barrera
para dar la sefial de encendido al médulo siguiente o dar
por terminado el proceso.

DESCRIPCION ELECTRICA

El modelo cuenta con un compresor el cual trabaja
bajo demanda y suministra una presién de 16 psi la cual
es suficiente para la operacién del médulo. El sistema
neumatico se compone de 5 electrovalvulas de 3/2 vias
operadas a 24V con una corriente de operacion de 70mA.
Las electrovélvulas accionan 2 pistones de doble efecto
y 1 pistén de simple efecto, cuyo retorno se realiza por
medio de resorte.

Adicional a los actuadores neumaticos, se cuenta
con 2 motores eléctricos DC de 24V; el primer motor
opera la mesa giratoria, mientras que el segundo acciona
la banda transportadora. El circuito eléctrico para los
actuadores esta protegido mediante un fusible de 2A.

El moédulo cuenta con un mandmetro digital, el cual
brinda la posibilidad de mostrar la lectura en 4 unidades
distintas. Cuenta con 2 salidas, donde una de ellas regula
la presién suministrada por el compresor y la otra queda
libre para el usuario.

El sistema de sensores estd compuesto de 2
fototransistores, 4 sensores de limite y 2 sefales
suministradas por el manémetro, una digital configurable
en el mismo y una adicional analégica. Todos operan a
24V y son energizados a través de un circuito
independiente con proteccion por medio de fusible de
2A. La interconexion de circuitos esta dada por un bloque
de clemas de paso, y uno mas de clemas de doble piso
para realizar diagnéstico de sefiales. Estas clemas son
ampliamente utilizadas en la industria, dandole al alumno
un acercamiento mas a los componentes utilizados en
el ambiente industrial.

Entradas/salidas digitales: 7/8

Entradas analégicas: 1

Modelo montado en base de madera con formica negra
Dimensiones: 450 x 450 x 300 mm

Peso: 5.5 Kg

Conector: Sub-D37

COMPONENTES:

2 Motores DC 24V, 0.3 amperes max.

A maxima potencia:

* 5,457 K.R.PM.

e Torque 3.460 mNm

e Corriente 0.218 Amperes
1 Compresor DC24V, 0.3 amperes max.
5 Electrovalvulas de 3/2 vias

¢ \/oltaje de operacion: 24VDC

e Corriente de operacién de 70mA
1 Banda transportadora
2 Fototransistores (barrera de luz) como sensores de

presencia
3 Sensores de contacto normalmente abiertos
1 Mandmetro digital

e Voltaje de operacion: 24VDC
e Corriente de operacién de 760mA
e Entradas/salidas digitales: 2
¢ Sefales analogicas: 1

Incluye cable de interconexién

(sub D-37) entre simulador y sistema

de control (no incluido) con terminales
estanadas.



Modulo 3

Centro de Maquinados (Fresa y Taladro)

Modelo de maquinados operando a 24V con 2 herramientas que simulan una
operacion de fresado y una de barrenado, con alimentacion de piezas de trabajo
cilindricas (29 mm diametro por 25 mm de alto) por medio de bandas
transportadoras (4) tanto para la entrada como para la salida del médulo.

La pieza de trabajo se introduce a este médulo por
una banda transportadora. Por medio de un mecanismo
de empuje (pusher) se le cambia su direccion de flujo en
90° hacia otra banda transportadora hasta la operacion
de fresado, donde se detiene la pieza de trabajo en la
posicion que le define el sensor 6ptico de barrera.
Una vez terminado el fresado, mediante bandas
transportadoras independientes, se lleva la pieza
hasta la siguiente operacion de barrenado donde
el posicionamiento se logra por otro sensor
6ptico de barrera.

Una vez terminada la operacién, la
banda transportadora lleva la pieza hasta
la banda de salida, por medio de un segundo
mecanismo de empuje (pusher) cambiando de
nuevo de direccién en 90° para detener la pieza
en el Ultimo sensor 6ptico de barrera y esperar su
proxima operacion (por ejemplo: que recoja la pieza el
Robot de 3 Ejes con Manipulador TM3DR24-A y la lleve
al médulo Centro de Prensado TMPUM24-A).

DESCRIPCION ELECTRICA

El modelo utiliza 8 salidas digitales, cada una asignada
al control de un motor de 24V. Los motores operan el
funcionamiento de las bandas, maquinas herramienta e
impulsores. Estos cuentan con reguladores de voltaje no
variables para permitir un mejor funcionamiento de los
mismos, donde esta caracteristica es completamente
transparente para el usuario. El circuito eléctrico para los
actuadores esta protegido mediante un fusible de 2A.

La deteccion de las piezas que simulan la materia
prima, se realiza mediante 5 fototransistores instalados
a lo largo de las bandas transportadoras. Dichos puntos
indican el inicio y final de las bandas o los puntos donde
se encuentran las maquinas herramienta. Para la
operaciéon de los pistones se utilizan sensores de
relevadores magnéticos o mejor conocidos como Reed
Switches. Los sensores descritos operan a 24V y son
energizados a través de un circuito independiente con
proteccion por medio de fusible de 2A. La interconexion
de circuitos esta dada por un bloque de clemas de
paso, y uno mas de clemas de doble piso para realizar
diagndstico de sefiales. Estas clemas son ampliamente
utilizadas en la industria, dandole al alumno un
acercamiento mas a los componentes utilizados en el
ambiente industrial.

Entradas/salidas digitales: 7/8

Modelo montado en base de madera con formica negra
Dimensiones: 450 x 450 x 290 mm

Peso: 5 Kg

Conector: Sub-D37

COMPONENTES

8 Motores DC 24V, 0.3 amperes max.

A maxima potencia:

* 5.457 K.R.PM.

e Torque 3.460 mNm

e Corriente 0.218 Amperes
5 Fototransistores (sensores 6pticos de barrera)
4 Bandas transportadoras

Incluye cable de interconexion (sub D-37) entre
simulador y equipo de control (no incluido) con terminales
estafadas.
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Modulo 4

Centro de Prensado

Mddulo que simula un centro de prensado con banda transportadora como
unidad de transporte, donde el modulo es alimentado con piezas de trabajo
cilindricas (29 mm diametro por 25 mm de alto).

La pieza de trabajo se introduce a este médulo por
el Robot de 3 Ejes TM3DR24-A o via manual, donde
ésta es detectada por un sensor 6ptico de barrera.
Posteriormente se activa la banda transportadora para
llevar la pieza a la prensa, donde se posiciona por medio
de otro sensor éptico de barrera el cual indica la posicién
de prensado. A continuacién el prensado se realiza por
medio de un mecanismo pifidn-cremallera con un dado
retractil para posteriormente regresar la pieza a su posicion
de salida.

DESCRIPCION ELECTRICA

El modelo utiliza 4 salidas digitales, las cuales operan
2 motores de 24V. Los motores de la banda y la prensa
vertical operan en ambas direcciones de giro, por lo cual
se ha incorporado una etapa de potencia basada en
relevadores. Esto permite un acoplamiento sencillo con
equipos de control de cualquier marca y configuracion
eléctrica. El circuito para los actuadores esta protegido
mediante un fusible de 2A.

La deteccién de las piezas se realiza mediante 2
fototransistores instalados a lo largo de la banda
transportadora. Para la operacion de la prensa vertical
se utilizan 2 sensores de limite. Los sensores descritos
operan a 24V y son energizados a través de un circuito
independiente con proteccién por medio de fusible de
2A. La interconexion de circuitos esta dada por un bloque
de clemas de paso, y uno mas de clemas de doble piso
para realizar diagnéstico de sefiales. El uso de clemas
es comun en la industria, dandole al alumno un
acercamiento mas a los componentes utilizados en el
ambiente industrial.

Entradas/salidas digitales: 4/4

Modelo montado en base de madera con formica negra
Dimensiones: 450 x 450 x 310 mm

Peso: 4.5 Kg

Conector: Sub-D37

COMPONENTES

2 Motores DC 24V, 0.3 amperes max.
A maxima potencia:
* 5457 K.R.PM
e Torque 3.460 mNm
e Corriente 0.218 Amperes
1 Banda transportadora
2 Fototransistores (barrera de luz) como sensores de
presencia
2 Sensores de limite

Incluye cable de interconexién (sub D-37) entre
simulador y sistema de control (no incluido) con terminales
estafadas.






