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2.2.3. Módulos de relevadores . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 18
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2.4.7. Sensor de proximidad óptico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25
2.4.8. Banda transportadora . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25
2.4.9. Cargador por gravedad . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26
2.4.10. Robot TP-801 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26
2.4.11. Pieza de trabajo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 27
2.4.12. Base de trabajo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 27

2.5. Equipo nuevo para control lógico de procesos . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
2.5.1. Controlador Lógico Programable Compact FC20 . . . . . . . . . . . 28
2.5.2. Fuente de 24 V a 10 A . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28

7
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3.2. Conexiones neumáticas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 36
3.3. Programación y conexión del PLC FC20 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 38
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