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ANEXO 1: DISTRUBUCIÓN FÍSICA DE LAS UNIDADES DE MANTENIMIENTO 

EN LA PLANTA 

 

 

Figura 1. Distribución de las Unidades de Mantenimiento en la  Planta 

 

 

ANEXO 2: FUENTE DE ALIMENTACIÓN PARA SENSORES Y SOLENOIDES 

Tabla 1. Características de la Fuente de Alimentación 

 

 

 

 

 

 

 

 



ANEXO 3: CÁLCULO DEL DIÁMETRO DE LA TUBERÍA 

La presión normal de trabajo del compresor es de 10 bar ó 10.20 Kgf/cm2 y el 

caudal es de 23.9 l/s ó 1434 l/min y la pérdida de carga promedio es de 0.1 Kg/cm2 

por cada 10m. Debido a que la longitud máxima que tendrá la tubería es de 30 

metros, se realiza el cáculo del diámetro de la tubería con esta longitud siendo el 

caso más crítico. En el monograma según los datos anteriores se aprecia que el 

diámetro de la tubería será de 1/2". 

 

Figura 2. Monograma para el Cálculo del diámetro de Tuberías 

 

 



ANEXO 4. UBICACIÓN DE LOS SENSORES 

4.1. UBICACIÓN DEL SENSOR DE PRESENCIA FOTOELÉCTRICO DIFUSO 

REFLECTIVO EN LA POZA DE REMOJO 

Las cinco pozas de remojo tendrán la misma disposición física de su respectivo 

sensor de presencia como se muestra en la Figura 3. 

 

Figura 3. Ubicación del Sensor de Presencia en la Poza de Remojo 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



4.2 UBICACIÓN DEL SENSOR DE PRESENCIA DE TIPO BARRERA EN LA 

ZONA DE TENDAL 

 

Figura 4. Ubicación de los Sensores de Presencia en la Zona de Tendal 

 

4.3. UBICACÓN FÍSICA DEL SENSOR DE NIVEL EN LAS POZAS DE REMOJO 

 

Figura 5. Ubicación del Sensor de Nivel en la Poza de Remojo 

 



ANEXO 5. CARACTERÍSTICAS DE LOS SENSORES 

5.1. CARACTERÍSTICAS DEL SENSOR DE PRESENCIA FOTOELÉCTRICO DE 

TIPO DIFUSO REFLECTIVO. 

Tabla 2. Características del Sensor fotoeléctrico Difuso Reflectivo 

 

5.2. CARACTERÍSTICAS DEL SENSOR  DE PRESENCIA DE TIPO BARRERA 

Tabla 3. Características del Sensor fotoeléctrico de Tipo Barrera 

 

 

 



5.3. CARACTERÍSTICAS DEL SENSOR DE NIVEL 

Tabla 4.Características del Sensor de Nivel 

 

 

ANEXO 6. CONTACTORES PARA LOS MOTORES 

6.1. CORRIENTE DE DISEÑO PARA LOS MOTORES 

Se muestra el cálculo de las corrientes de diseño para los motores, considerando 

un voltaje de línea de 220 Vac y un factor de potencia de 0.85. 

Tabla 5. Cálculo de la Corriente de diseño para los Motores 

 

 

 

 

 

 

 

 



6.2. CONTACTORES ELEGIDOS PARA LOS MOTORES  

Los contactores son elegidos en base a la corriente de diseño que es igual a 1.25 

veces la corriente nominal. En el Anexo 6.1 se calcularon dichas corrientes. 

Tabla 6. Contactor para los Motores de 1 HP 

 

 

Tabla 7. Contactor para el Motor de 10 HP 

 

 

 

 

 

 

 

 



ANEXO 7. CONTROLADOR LÓGICO PROGRAMABLE 

7.1. CARACTERÍSTICAS DEL PROCESADOR 5/03 

Tabla 8. Características del Procesador [14] 

 

 

7.2. CARACTERÍSTICAS DEL MÓDULO DE ENTRADA 

Tabla 9. Características de Módulo de Entrada 1746-IB16 [14] 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

7.3. CARACTERÍSTICAS DEL MÓDULO DE SALIDA 

Tabla 10. Características del Módulo de Salida 1746-OW16 [14] 

 

 

ANEXO 8. RED DE COMUNICACIÓN 

8.1. CONEXIÓN DEL CABLE BELDEN A UN ACOPLADOR DE INTERFAZ EN 

UNA RED DH-485 

 

Figura 6. Conexión del Cable Belden #9842 

8.2. ACOPLADOR DE VÍNCULO AISLADADO 1747-AIC 

 

Figura 7. Acoplador de Vínculo Aislado 1747-AIC 



 

ANEXO 9. CONEXIONES ELÉCTRICAS 

9.1. CIRCUITO DE FUERZA PARA LOS MOTORES 

Cada uno de los motores tendrá el circuito de fuerza presentado en la Figura 8. 

 

Figura 8. Circuito de Fuerza para el Control del Motor 

 

 

 

 

 



9.2. CALIBRE DE LOS CONDUCTORES PARA EL CIRCUITO DE FUERZA DE 

LOS MOTORES 

Según los cálculos de los calibres de los conductores para los circuitos de fuerza 

realizados en base a la corriente de diseño y el factor de corrección como se 

muestra  en la Tabla 11. se elige trabajar con el cable de calibre # 8 AWG  para el 

circuito del motor de 10 HP y el cable de calibre # 14 AWG para el circuito del motor 

de 1 HP. Para la conexión a tierra se elige el mismo calibre del conductor. 

Tabla 11. Cálculo del Calibre de los Conductores para el Circuito de Fuerza de los 

Motores según el CNE. 

 

 

 

9.3. SELECCIÓN DE LOS INTERRUPTORES TERMOMAGNÉTICOS Y RELÉS 

TÉRMICOS. 

El interruptor termomagnético se selecciona en base a la corriente de diseño que es 

igual a 1.25 veces las corriente nominal. Del anexo 9.2 se obtiene que la corriente 

de diseño es de 28.79 A y 2.88 A para el motor de 10 HP y 1 HP respectivamente. 

 

Tabla 12. Interruptores Termomagnéticos Seleccionados 

 

 



El relé térmico se selecciona en base a la corriente de diseño que para este caso 

será igual a corriente nominal. Del Anexo 9.2 se obtiene que la corriente nominal es 

de 23.03 A y 2.31 A para el motor de 10 HP y 1 HP respectivamente, entonces su 

corriente de diseño será la misma. De acuerdo a dichas corrientes de selecciona los 

siguientes interruptores: 

 

Tabla 13. Relés Térmicos Seleccionados 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



9.4. CONEXIONES DE LOS SENSORES A LOS  MÓDULOS DE ENTRADA DEL 

PLC 

 

Figura 9. Conexión de los Sensores con los Módulos de Entrada 

 



9.5. CALIBRE DE CONDUCTORES PARA EL CABLEADO DE LOS SENSORES 

AL MÓDULO DE ENTRADA DEL PLC 

Se calcula el calibre del conductor en base a la corriente de diseño y el factor de 

corrección como se muestra en la Tabla 14. En consecuencia se elige trabajar con 

el cable de calibre # 18 AWG.  

Tabla 14. Cálculo de calibre del conductor para el cableado de los sensores a los 

módulos de entrada del PLC, según el CNE. 

 

9.6. CALIBRE DE DE CONDUCTORES PARA EL CABLEADO DE LA FUENTE 

DE 24 VDC A LOS SENSORES 

Se calcula el calibre del con del conductor en base a la corriente de diseño y el 

factor de corrección como se muestra en la Tabla 15. Se elige trabajar con el cable 

de calibre # 18 AWG. 

Tabla 15. Cálculo de calibre del conductor para el cableado de la fuente de 24 V 

DC a los sensores, según el CNE. 

 

 

 

 

 

 

 



9.7. CONEXIONES DE LOS MÓDULOS DE SALIDA DEL PLC A LOS 

CONTACTORES Y SOLENOIDES 

 

Figura 10. Conexión de Módulos de Salida con las Bobinas de los Motores y 

Solenoides de la Electroválvulas 



 

 

Figura 11. Conexión de Módulos de Salida con los Solenoides de las 

Electroválvulas 

 



9.8. CALIBRE DE CONDUCTORES PARA EL CABLEADO DE LOS MÓDULOS 

DE SALIDA A LOS CONTACTORES Y SOLENOIDES 

Se calcula el calibre del conductor en base a la corriente de diseño y el factor de 

corrección como se muestra en la Tabla 14. En consecuencia se elige trabajar con 

el cable de calibre # 18 AWG.  

Tabla 16. Cálculo de calibre del conductor para el cableado de los módulos de 

salida del PLC a los solenoides y contactores, según el CNE. 

 

9.9. CAIDA DE TENSIÓN PARA LAS CONEXIONES DISEÑADAS 

Se calcula la caída de tensión máxima para el cableado diseñado para poder 

comprobar si el calibre de los conductores elegidos es correcto. La caída de tensión 

máxima permitida debe ser menor al 2.5%. En la Tabla 16. se muestra la caída de 

tensión para las conexiones diseñadas y se aprecia que son menores al 2.5%.     

Tabla 17. Cálculo de la caída de tensión máxima para las conexiones diseñadas.

 

 

 

 

 

 



ANEXO 10. ANÁLISIS DE POSIBLES FALLAS EN EL SISTEMA 

ELECTRONEUMÁTICO  

Tabla 18. Posibles fallas, causas y procedimiento a seguir 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ANEXO 11. SIMULACIÓN DEL SISTEMA ELECTRONEUMÁTICO 

Se presenta la simulación de la apertura y cierre de 5 compuertas simultáneamente 

a fin de verificar el correcto dimensionamiento realizado. 

 

 

Figura 12. Simulación de la apertura de 5 compuertas 



 

Figura 12. Simulación del cierre de 5 compuertas 

 


