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MOVIMIENTOS MÁS RÁPIDOS 

PERO CONTROLADOS !!!
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Símbolos para manipulación y fabricación

Manipular
(símbolo básico)

Almacenar
con orden

Almacenar
sin orden

Almacenar
orden parcial

Bifurcar Coincidir

Fijar Soltar Sujetar sin fuerza Girar Bascular Asignar n piezas

Posicionar Desplazar Ordenar Entregar Guiar Verificar

Método de 
fabricación    
(símbolo básico)

Modificar
la forma

Procesar Juntar Dar forma Controlar

DESPLAZAR
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Menor tiempo de traslado = Mayor Beneficio.
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Tecnologías disponibles:

NEUMÁTICA: ELÉCTRICA:

HIDRÁULICA:
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Tecnologías electroneumáticas disponibles:

NEUMÁTICA CLASICA: NEUMÁTICA PROPORCIONAL:



F-ES / Dpto.. / nombre       23/10/2006proyecto 7

TIEMPO DE CICLO REQUERIDO

LONGITUD DEL RECORRIDO

PRECISIÓN (si no es entre topes extremos)

CARGAS QUE SE DESPLAZAN

ENERGÍAS DISPONIBLES (aire comprimido, electricidad)

PARÁMETROS IMPORTANTES PARALA SELECCIÓN DE LA 
TECNOLOGÍA Y EL SISTEMA:
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SOFTWARE DE SELECCIÓN QUE VEREMOS:

DISEÑO NEUMÁTICO (PROPNEU): permite el cálculo del  
rendimiento de un circuito neumático.

SELECCIÓN DE AMORTIGUADORES: ayuda a seleccionar el 
modelo de amortiguador hidráulico más apropiado.

SOFTSTOP: calcula los parámetros del sistema con control 
servoneumático SPC11.
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LONGITUD:  1000 mm

TIEMPO:         1 s

MASA:             3 Kg

PRECISIÓN:    0,5mm

EJEMPLO:  CARGA Y DESCARGA
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SOLUCIÓN 1: NEUMÁTICA CONVENCIONAL
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CÁLCULO MEDIANTE PROGRAMA PROPNEU
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RESULTADOS DEL PROGRAMA PROPNEU
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RESULTADOS DEL PROGRAMA PROPNEU



F-ES / Dpto.. / nombre       23/10/2006proyecto 14

SOLUCIÓN 2: 

NEUMÁTICA CONVENCIONAL CON AMORTIGUADORES 
HIDRÁULICOS
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SOFTWARE DE SELECCIÓN DE AMORTIGUADORES
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POSIBLE ESQUEMA NEUMÁTICO  (5/ 3G)
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SOLUCIÓN 3: SOFT STOP SPC11
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AB

Medidor de Posición

TEACHA B

Válvula Reguladora de Caudal  MPYE-...-010 B

Filtro (5um) Sin lubricación

PLC

TopeB TopeAActuador
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CÁLCULO MEDIANTE PROGRAMA SOFT STOP
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RESULTADOS PROGRAMA SOFT STOP



F-ES / Dpto.. / nombre       23/10/2006proyecto 21

GRAFICA DE COMPORTAMIENTO SOFT STOP
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Controlador SPC11

Display 7 segmentos

Incrementar valor +/
Mover actuador

Tecla Enter/ Teach y
Esc  

Decrementar valor -/
Mover actuador
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PIN FUNCIÓN

1 I8: Un 1 deshabilita los pulsadores y habilita el control mediante los PINS 2, 
3, 42 I7: / -

3 I6: Enter/ Teach/ Esc
4 I5: + / 
5 I4: Posicionar en P.04 (señal mínima de entrada 20 ms)
6 I3: Posicionar en P.03 (señal mínima de entrada 20 ms)
7 I2: Posicionar en P.02 (señal mínima de entrada 20 ms)
8 I1: Posicionar en P.01 (señal mínima de entrada 20 ms)
9 O5: Señal de error
10 O4: Posicionado en P.04 (señal a 1 durante 50 ms)
11 O3: Posicionado en P.03 (señal a 1 durante 50 ms)
12 O2: Posicionado en P.02 (señal a 1 durante 50 ms)
13 O1: Posicionado en P.01 (señal a 1 durante 50 ms)
14 0 V
15 24 V

CONEXIONADO SPC11
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SPC200 EL HERMANO MAYOR
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CONECTAR TENSIÓN AL SPC11.

INTRODUCIR PARÁMETROS: 

A : AMPLIFICACIÓN

C : AMORTIGUACIÓN

S : ACTUADOR

CONECTAR PRESIÓN AL EQUIPO.

PROCESO DE AUTO CONFIGURACIÓN.

CONFIGURACIÓN DEL SISTEMA SPC11
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SOFT STOP COMPARADO CON NEUMÁTICA CLÁSICA

SIN NECESIDAD DE AMORTIGUADORES , NI REGULADORES DE 
CAUDAL, NI FINALES DE CARRERA.

AUSENCIA DE VIBRACIONES , POR TANTO MAYOR TIEMPO DE VIDA 
DEL ACTUADOR Y MENOR MANTENIMIENTO.

MENOR TIEMPO DE CICLO, HASTA UN 30%.

PERMITE DOS POSICIONADOS INTERMEDIOS SIN NECESIDAD DE 
TOPES MECÁNICOS.

COMPORTAMIENTO ADAPTATIVO DEL SISTEMA.
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SOFT STOP COMPARADO CON SISTEMA ELÉCTRICO

MENOR MASA DE ACTUADOR.

MAYOR ADAPTACIÓN A SOBRECARGAS.

SISTEMA GENERAL MUCHO MAS SIMPLE.

PUESTA EN MARCHA MÁS SENCILLA.

MANDO MAS SENCILLO.

MENOR NÚMERO DE RECAMBIOS.

MENOR MANTENIMIENTO.

MÁS ECONÓMICO (30%).
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ESTACIÓN 1

ESTACIÓN 2

ESTACIÓN 3

CARGA/ DESCARGA DE PIEZAS EN MÁQUINAS

EJEMPLOS DE APLICACIONES CON SOFT STOP



F-ES / Dpto.. / nombre       23/10/2006proyecto 29
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Línea 1

Línea 2

Línea 3

Línea 4

Cinta de transporte

DESVIADORES

EJEMPLOS DE APLICACIONES CON SOFT STOP
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D
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co
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 S
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Línea 1

Línea 2

Línea 3

Cinta de tansporte

DESCARGA DE PIEZAS A UNA CINTA

EJEMPLOS DE APLICACIONES CON SOFT STOP
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DGPIL con SPC11

CIERRE / APERTURA DE PUERTAS

EJEMPLOS DE APLICACIONES CON SOFT STOP
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DGPIL con  SPC11

Co
ge

r

D
ej

ar

MANIPULADORES

EJEMPLOS DE APLICACIONES CON SOFT STOP
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MUCHAS GRACIAS POR VUESTRA 
ATENCIÓN


