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1. ESPECIFICACIONES 

1.1 UP32
VISUALIZACIÓN
6 leds:

· Memoria SD

· USB conectado

· USB transfiriendo

· Encendido de equipo

· Estado

· Error

ALMACENAMIENTO
Parámetros: EEPROM interna




Datos: Memoria SD

COMUNICACIÓN
Ethernet:

· 10BASE-T




USB: 

· Host para conectar PenDrive

· Device para actualización de firmware

Serie: 

· 4 puertos RS485

ENTRADAS

6 Entradas optoacopladas

SALIDAS

16 Salidas a relé

PROCESADOR 
Núcleo MIPS M4K 80 Mhz 1,65 DMIPS/MHz



Con memoria cache.

ALIMENTACION 
24 Vcc ± 10%

TEMPERATURA

DE OPERACION
0 a 60ºC (ambiente) La lectura de temperatura del sensor del equipo puede alcanzar un valor máximo de 65ºC
INSTRUMENTO PROHIBIDO PARA USO COMERCIAL

2. DESCRIPCIÓN GENERAL

Los sistemas de pesaje dinámico permiten conocer el peso de cada paquete que pasa por la cinta transportadora sin que ésta se detenga. Esto permite descartar paquetes que se encuentren fuera del rango de peso aceptado y generar una gran cantidad de información para ser integrada en el sistema de producción.

El sistema está compuesto por tres cintas transportadoras, a continuación se detalla la función de cada una de éstas:

· Cinta de entrada: su función principal es dar la velocidad de desplazamiento adecuada para que al ingresar el paquete a la cinta pesadora lo haga introduciendo la menor cantidad de perturbaciones posibles. Además el diseño de la transferencia entre esta cinta y la pesadora no debe provocar cambios de niveles ya que se introducirían perturbaciones en el sistema de pesaje.

· Cinta pesadora: es la cinta principal del sistema de pesaje dinámico. Se debe tener especial cuidado ya que cualquier maniobra inadecuada puede dañar el sistema de pesaje. Al comienzo de la cinta se encuentra la barrera infrarroja, encargada de detectar el ingreso del paquete antes de ser pesado. La determinación del peso se realiza mientras el paquete está en contacto con la cinta de pesaje.

· Cinta de descarte: su función es recibir el paquete pesado manteniendo la velocidad de desplazamiento para no perturbar al sistema de pesaje y accionar los descartadores en caso de que el paquete no deba continuar su curso normal debido a una dispersión demasiado alta en el peso nominal.

Las cintas transportadoras y sus componentes vitales son controlados por los elementos que se encuentran dentro del tablero. Según el modelo de la cinta se pueden encontrar los siguientes elementos:

· HMI: Unidad de visualización. Es la encargada de mostrar la información del equipo en una pantalla y permitirle al usuario interactuar con el sistema. Este componente sólo es responsable de la visualización y modificación de parámetros, en caso de que se dañe, el sistema puede continuar funcionando.

· UP32: Es el componente principal del sistema ya que es el encargado de controlar el funcionamiento de toda la máquina. Sus funciones son:

· Procesamiento del peso en forma dinámica: se realiza en un procesador con funciones de DSP que recibe la señal digital proveniente de un conversor analógico/digital de alta velocidad y alta resolución.

· Almacenar los parámetros de configuración de la máquina y los productos que son pesados por ella.

· Registrar todos los eventos que se suceden en la operación del sistema.

· Atender las comunicaciones con los demás dispositivos.

· Brindar conectividad Ethernet con protocolo MODBUS/TCP hacia otros sistemas de la planta.

· Control de velocidad: Según el esquema del sistema es común encontrar entre uno y tres controladores de velocidad de motor. Este dispositivo se encarga de controlar la velocidad de los motores y brindar las protecciones necesarias para evitar daños por sobrecargas. 

· Fuente de alimentación: Tanto el UP32 como el UD408 funcionan con una alimentación de 24Vcc. Por lo tanto, este dispositivo provee dicha alimentación brindando protecciones ante perturbaciones externas.

En la Figura 2‑1 se muestra la pantalla principal del HMI V1.04.
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Figura 2‑1: Pantalla principal de HMI V1.04
En la pantalla principal se puede visualizar la siguiente información:

· Lectura de peso del último producto
· Barra proporcional al desvío
· Fórmula seleccionada, e información de la misma
· Botón para seleccionar fórmula

· Cantidad de descartes altos

· Cantidad de paquetes
· Cantidad de descartes bajos
· Paquetes por minuto que pasan por el sistema

· Tiempo transcurrido desde el último paquete

· Peso bruto sobre la cinta

· Fecha, Hora y Temperatura del equipo UP32

· Botón para ingresar al menú de Histograma

· Botón para ingresar al menú de Acumuladores y Contadores

· Botón para ingresar al menú

El controlador UP32 cuenta con un puerto de comunicación Ethernet que le permite ser conectado en la red de la empresa y comunicarse con otros dispositivos o sistemas informáticos. Además dispone de un puerto USB para la conexión de un PenDrive. Al conectarlo se observa una luz verde que indica que se estableció la conexión. La luz blanca indica que se está realizando la transferencia de datos, mientras esté encendida no se puede retirar el PenDrive.

3. FUNCIONAMIENTO
Antes de comenzar a pesar un producto, es necesario configurar al menos una fórmula.

Una vez configurada la/s formula/s es necesario indicarle al equipo con cuál se va a trabajar, para esto se debe ingresar al menú “Seleccionar Fórmula”. Una vez realizado esto, el sistema está listo para comenzar a pesar.

Los paquetes deben ingresar al sistema de pesaje manteniendo una distancia que le permita al equipo pesarlos en forma individual. Los mismos deben estar cerrados o dispuestos de manera tal que su contenido no se pierda a medida que es transportado.

Cuando el paquete ingresa a la cinta de entrada es probable que sufra una aceleración para lograr que se desplace a la velocidad impuesta por el sistema de pesaje. Al llegar a la cinta pesadora, el paquete es detectado por la barrera infrarroja, mientras ingresa, es posible que el paquete pesado anteriormente esté abandonando la cinta o esta se encuentre vacía, en cualquier caso, es importante que no se produzcan perturbaciones externas ya que el sistema de procesamiento de peso se verá afectado.

Cuando el paquete se encuentra por completo en la cinta de pesaje no debe haber perturbaciones externas. Mientras éste se desplaza se almacena la información recolectada para luego determinar el peso. Al alcanzar la cinta de salida se comienza a procesar la información recolectada para determinar el peso del paquete.
Finalizada la operación de pesaje, el equipo verifica si el paquete está dentro del rango de peso aceptado, si esto no es así se descartará.

Es importante que se verifique periódicamente el sistema de descarte pesando paquetes que estén fuera del rango de peso aceptado. Se debe verificar la correcta lubricación y la presión de aire recomendada.

Cuando la cinta está detenida. El sistema de pesaje se comporta como una balanza estática, realizando un autocero simple y estabilizando la lectura mediante el algoritmo de estabilización de peso explicado más adelante.

Al encender la cinta el la lectura de peso estática sigue indicando el resultado de peso obtenido, y el autocero estático se desactiva, pasando a funcionar, el autocero dinámico. El mismo consiste en analizar la lectura de peso continuamente y encontrar los momentos en que la balanza se encuentra descargada, para luego realizar una puesta a cero segura en función de los parámetros asociados a esta operación.
Para determinar la velocidad de las cintas transportadoras se puede emplear la siguiente fórmula:
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Donde:
LargoCinta: Es el largo de la cinta de pesaje (en metros)

ppm: Paquetes por minuto. Es la cantidad máxima de paquetes por minuto que van a pasar. Tener en cuenta que este es el valor límite de funcionamiento, por lo que es recomendable tomar un valor levemente mayor al de utilización para dejar un margen de seguridad.

4. MENU
El menú del HMI se presenta con íconos que facilitan la organización de las diferentes partes que lo componen.

Cuando se ingresa a un determinado menú, el equipo puede solicitar el ingreso de una clave dependiendo del tipo de parámetros que se pretenda modificar. Existen tres tipos de claves:

· Clave Supervisor: Esta clave proporciona acceso a todos los parámetros ya que tiene todos los permisos habilitados. Permite ingresar a la Configuración General en donde se pueden modificar todas las claves y la Configuración avanzada. El valor por defecto de fábrica es 111111.

· Clave Técnico: Permite el acceso a la Configuración de Sistema, Configuración de Fórmulas y Configuración de PLC. El valor por defecto de fábrica es 222222.

· Clave Operario: Esta clave sólo permite el acceso a la configuración de las Fórmulas.

Si la clave es incorrecta, la pantalla retorna al menú principal, impidiendo el acceso. 

Según se muestra en la Figura 4‑1, el menú está compuesto por los siguientes ítems:

· Configuración General

· Configuración Avanzada

· Configuración de Sistema
· Configuración de Fórmulas
· Configuración de PLC
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Figura 4‑1: Menú principal de HMI V1.00
4.1 Configuración General
Acceso: Supervisor
En este menú se pueden configurar los siguientes parámetros:

4.1.1 Clave Supervisor
Define la clave Supervisor. Valor por defecto: 111111

4.1.2 Clave Técnico
Define la clave Técnico. Valor por defecto: 222222

4.1.3 Clave Operario
Define la clave Operario. Valor por defecto: 333333

4.1.4 Submenú: Configuración de Balanzas
En este submenú se encuentran los parámetros relacionados con la calibración y el comportamiento de las balanzas.

A continuación se detallas los parámetros pueden modificarse:

4.1.4.1 Capacidad máxima

En este parámetro se le informa al equipo la capacidad máxima de las celdas conectadas. En caso de tener una celda de carga se debe configurar el valor que indica la etiqueta de la misma. Si hay más de una celda (siempre deben ser todas las celdas iguales), sumar la capacidad de todas las celdas y configurar ese valor.

Valor por defecto: 20,000 kg

4.1.4.2 Factor de calibración

Este número define la calibración de la balanza. Es calculado automáticamente cuando se calibra como se mencionará en el ítem siguiente. Pero antes de hacer la calibración es recomendable colocar el valor “teórico” que se calcula de la siguiente manera:
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Donde: 

Capacidad total: Suma de las capacidades en kg de las celdas instaladas.

Sensibilidad de las celdas: es la sensibilidad de las celdas de carga en mV/V. Deben ser todas de la misma sensibilidad y la misma capacidad.

Este tipo de cálculo del factor de calibración permite lograr una aproximación del mismo, pero es recomendable calibrar la balanza con un peso conocido ya que la sensibilidad de las celdas de carga puede estar afectada por el largo de los cables, dispersión del fabricante, y otros factores.

Valor por defecto: 20,000000

4.1.4.3 Constante Propia
Este parámetro se utiliza para ecualizar el comportamiento de los diferentes conversores analógicos digitales del sistema de pesaje. El valor es configurado en fábrica y no se recomienda su modificación.

4.1.4.4 Autocero (divisiones)
Importante: Este parámetro sólo tiene efecto cuando el sistema en la lectura de peso estática. Durante el procesamiento de peso dinámico, no es tenido en cuenta.

Ante variaciones de temperatura u otros factores, es posible observar pequeños corrimientos en la lectura de peso. Para evitar esto, el equipo incorpora un parámetro denominado Autocero. Si la indicación de peso se mueve dentro del entorno configurado, el equipo realiza una puesta a cero para que la indicación de peso se mantenga en cero.
Valor por defecto: 2 divisiones.

4.1.4.5 Resolución
Define la división mínima del equipo. Este valor está estrechamente relacionado con la capacidad total de las celdas de carga. Cuanto mayor es la capacidad de las celdas de carga, mayor es el valor de división. En general el valor de división se puede obtener sumando la capacidad de todas las celdas y dividiendo ese valor por 20000. Por ejemplo:

4 celdas de 25 kg 

   100 kg
Valor de división recomendado: 0,005 kg

Esta no es una regla fija, en algunas aplicaciones se pueden configurar un valor de división mayor o menor. 

Tener en cuenta que a menores valores de división, la lectura se puede tornar inestable.

Valor por defecto: 0,001 kg

4.1.4.6 Calibración de peso

Este submenú permite efectuar la calibración de la balanza colocando un peso conocido.

El primer paso es realizar la puesta a cero. Luego se avanza a la etapa de calibración. En eso momento, se debe colocar el peso conocido en la balanza. Una vez estabilizada la lectura, ingresar el valor en “Nuevo valor” y oprimir “Calibrar”. Se recomienda retirar el peso conocido, verificar que la lectura vuelva a cero y colocarlo nuevamente para asegurarse de que la calibración fue correcta, en caso contrario, repetir los pasos nuevamente.

En caso de perder indicación de peso se debe reconfigurar el factor de calibración a su valor teórico.
4.1.4.7 Filtro Digital
Este parámetro permite seleccionar el filtro digital utilizado en el procesamiento de la señal de peso. La característica principal que diferencia a los distintos filtros es la frecuencia de corte. A menor frecuencia de corte se obtiene una lectura más estable a costa de un mayor tiempo de respuesta ante las variaciones de peso en el sistema de pesaje.

Valor por defecto: 2,2 Hz
4.1.4.8 Promedio Interno
Importante: Este parámetro sólo tiene efecto en la lectura de peso estática. Durante el procesamiento de peso dinámico, no es tenido en cuenta.

Para procesar las lecturas de peso en funcionamiento estático, el quipo UP32 primero emplea técnicas de filtrado digital para eliminar perturbaciones generadas por ruidos de línea y otras fuentes generadoras de ruido eléctrico. Luego de este procesamiento, las lecturas son promediadas tomando la cantidad de lecturas configuradas en el parámetro Promedio Interno. Este promedio se denomina promedio móvil ya que cada vez que se tiene una lectura nueva, se reemplaza las más antigua y se calcula el promedio, esto trae como ventaja, que la velocidad de salida de las muestras promediadas es igual a la velocidad de ingreso de lecturas nuevas.

Valor por defecto: 30

4.1.4.9 Entorno de estabilización
Importante: Este parámetro sólo tiene efecto en la lectura de peso estática. Durante el procesamiento de peso dinámico, no es tenido en cuenta.

Luego del promedio interno las lecturas ingresan a un algoritmo de estabilización de peso. Cuando este algoritmo se está ejecutando, por cada lectura que ingresa, calcula la diferencia entre esta y el último resultado obtenido, si la resta es menor al valor configurado en Entorno de Estabilización se considera estable la lectura y a la salida se entrega el promedio de lecturas tomando como cantidad a promediar el valor configurado en Número de Promedios. La velocidad de actualización de las lecturas se ve reducida en función de este último parámetro.

Valor por defecto: 15
4.1.4.10 Número de Promedios
El funcionamiento de este parámetro se explica en el párrafo anterior
Valor por defecto: 80
4.2 Configuración Avanzada
Acceso: Supervisor
Este submenú permite modificar parámetros avanzados del sistema. Es recomendable tener especial conocimiento del parámetro y de la modificación que se desea realizar.

4.2.1 Configuración TCP/IP (UP32)
En este submenú se encuentran los parámetros de configuración de la interfaz de red del UP32.

4.2.1.1 DHCP
Habilita o deshabilita la configuración de red a través de protocolo DHCP.

4.2.1.2 Dirección IP
Dirección IP del equipo. Configurada manualmente u obtenida mediante DHCP.

4.2.1.3 Máscara de subred
Máscara de subred configurada u obtenida mediante DHCP.

4.2.1.4 Puerta de enlace
Puerta de enlace configurada u obtenida mediante DHCP.

4.2.1.5 Servidor DNS 1 y 2
Servidores DNS configuradas u obtenidos mediante DHCP.

4.2.2 Configuración Reloj de Tiempo Real (UP32)
Permite configurar el reloj de tiempo real del UP32.

4.2.3 Importar/Exportar Configuración en Pendrive
Conectando un pendrive en el puerto USB del UP32 se puede exportar toda la configuración del equipo. Esto es de suma utilidad para hacer un respaldo de los parámetros en caso de que se realicen cambios en la configuración y se desee restaurar.

4.2.4 Inicializar Configuración
En este submenú se encuentran diferentes opciones de inicialización de parámetros a los valores por defecto de fábrica. 

4.2.5 Configuración de módulos de expansión
El UP32 permite expandir su capacidad de entrada salida digital mediante la conexión de módulos de expansión.

Como máximo, se pueden agregar 16 entradas digitales y 48 salidas a relé.

Para dar de alta un nuevo módulo, se debe configurar el número de identificación (ver etiqueta de identificación) y la cantidad de entradas/salidas disponibles.

4.3 Configuración del Sistema

Acceso: Supervisor – Técnico 
Este submenú permite modificar parámetros relacionados al funcionamiento del sistema de pesaje dinámico, las cintas transportadoras y el sistema de descartes.
4.3.1 Configuración de sistema de pesaje dinámico
4.3.1.1 Entorno de pesaje
Define el entorno máximo de variación de peso para buscar el mejor intervalo de pesaje. 

Para buscar el mejor intervalo de pesaje se admitirán lecturas consecutivas tal que la máxima diferencia entre estas sea menor o igual a ese entorno.
Valor por defecto: 0,002 kg

4.3.1.2 Tiempo de seguridad anterior para pesaje
Una vez encontrado el intervalo de pesaje, se descartan las primeras lecturas de peso en función del tiempo configurado en este parámetro.

Valor por defecto: 0,005 segundos

4.3.1.3 Tiempo de seguridad posterior para pesaje
Una vez encontrado el intervalo de pesaje, se descartan las últimas lecturas de peso en función del tiempo configurado en este parámetro.

Valor por defecto: 0,000 segundos

4.3.1.4 Tiempo mínimo de procesamiento de peso
Luego de descartar los tiempos de seguridad anterior y posterior para pesaje, el tiempo efectivo de procesamiento de peso se ve reducido. Para que el sistema pueda considerar como confiable la toma de lecturas de peso, el tiempo resultante debe ser mayor o igual al valor configurado en este parámetro, de lo contrario, equipo asigna el producto al descarte bajo e indica error en pesaje.

Valor por defecto: 0,050 segundos

4.3.1.5 Tiempo de seguridad anterior para autocero
Una vez encontrado un intervalo de puesta a cero, se descartan las primeras lecturas de peso en función del tiempo configurado en este parámetro.

Valor por defecto: 0,015 segundos

4.3.1.6 Tiempo de autocero proporcional
Cuando el tiempo resultante del intervalo de autocero es mayor o igual al valor configurado en este parámetro, el sistema realiza una puesta a cero proporcional, sobre el cero almacenado en ese momento.

Valor por defecto: 0,020 segundos

4.3.1.7 Entorno de autocero
Define el entorno de peso para realizar autocero dinámico. Para que el equipo realice una puesta a cero, las lecturas se deben mantener dentro de este entorno.

Valor por defecto: 0,005 kg
4.3.1.8 Tiempo de seguridad posterior para autocero
Una vez encontrado un intervalo de puesta a cero, se descartan las últimas lecturas de peso en función del tiempo configurado en este parámetro.

Valor por defecto: 0,015 segundos

4.3.1.9 Tiempo de autocero 100%
Cuando el tiempo resultante del intervalo de autocero es mayor o igual al valor configurado en este parámetro, el sistema realiza una puesta a cero reemplazando el cero anterior.

Valor por defecto: 0,020 segundos

4.3.2 Configuración de Cinta Transportadora
4.3.2.1 Velocidad Alta
Define el valor de la velocidad alta del sistema.
Valor por defecto: 0,700 metros/segundos

4.3.2.2 Velocidad Baja

Define el valor de la velocidad baja del sistema.

Valor por defecto: 0,700 metros/segundos

4.3.2.3 Largo de paquete

Este campo no representa un parámetro del sistema. Se utiliza para que el usuario ingrese el largo de un paquete conocido, lo pase por la cinta transportadora y obtenga la velocidad a la que se esta desplazando. Esto se realiza para verificar que el valor configurado en Velocidad (Baja o Alta) sea correcto.

4.3.3 Configuración de Ciclo Principal
4.3.3.1 Largo mínimo de paquete

Define el largo mínimo de paquete. Si la medición del largo da como resultado un valor menor, no se considera un paquete.

Valor por defecto: 0,100 metros

4.3.3.2 Distancia de barrera a balanza

Este valor permite configurar la distancia que hay entre la barrera infrarroja y el comienzo de la cinta de pesaje. Si la barrera se encuentra antes de la cinta, configurar un valor positivo. Si la barrera se encuentra luego del comienzo de la cinta transportadora, configurar un valor negativo.
Valor por defecto: 0,000 metros

4.3.3.3 Largo de cinta de pesaje

En este parámetro se debe configurar el largo de la cinta balanza. El mismo debe ser tomado de centro de rolo a centro de rolo. 

Valor por defecto: 0,400 metros

4.3.4 Configuración de sistema de descarte
4.3.4.1 Distancia de barrera a descarte Alto

Distancia de la barrera de ingreso al descarte alto.

Valor por defecto: 0,800 metros

4.3.4.2 Distancia de barrera a descarte Baja

Distancia de la barrera de ingreso al descarte bajo.

Valor por defecto: 0,800 metros

4.3.4.3 Tiempo de accionamiento descarte Alto

Define el tiempo que se mantiene activado el descarte alto.

Valor por defecto: 0,100 segundos

4.3.4.4 Tiempo de accionamiento descarte Bajo

Define el tiempo que se mantiene activado el descarte bajo.

Valor por defecto: 0,100 segundos

4.4 Configuración de Fórmulas
Acceso: Supervisor – Técnico – Operario
En este submenú se encuentran los parámetros de cada fórmula de trabajo del sistema.

4.4.1 Nombre
Permite asignar un nombre a la fórmula. Como máximo se pueden ingresar 16 caracteres.

Valor por defecto: Sin Nombre

4.4.2 Peso objetivo
Es el peso nominal del producto que se desea pesar.

Valor por defecto: 0,500 kg

4.4.3 Tolerancia Superior
Define el margen de tolerancia superior de peso. Si el producto pesa más que el Peso Objetivo más la Tolerancia Superior, el mismo es descartado en el descarte Alto.
Valor por defecto: 0,005 kg

4.4.4 Tolerancia Inferior
Define el margen de tolerancia inferior de peso. Si el producto pesa menos que el Peso Objetivo menos la Tolerancia Inferior, el mismo es descartado en el descarte Bajo.

Valor por defecto: 0,005 kg

4.4.5 Velocidad de cinta
Permite seleccionar la velocidad de trabajo para esa fórmula.

Valor por defecto: Alta
4.4.6 Span Histograma
Este parámetro permite definir el intervalo de separación que hay entre cada barra del histograma. Se recomienda configurar el intervalo de peso máximo de ese producto, dividido 12.

Valor por defecto: 0,001 kg
4.5 Configuración de PLC

Acceso: Supervisor - Técnico
La configuración de PLC se describe en el anexo “Descripción de PLC UP32”. A continuación se detallan los flags del ciclo disponibles en la configuración de PLC:

CICLO:

CICLO-INICIO: (lectura-escritura) Cuando se activa este flag se inicia el ciclo de pesaje.
CICLO-DETENER: (lectura-escritura) Cuando se activa este flag se detiene el ciclo de pesaje.

CICLO-BARRERA: (lectura-escritura) Señal de la barrera infrarroja de ingreso de producto. Al detectar un producto, se debe activar.

CONTROL CINTA:

CTRL-CINTA-RUN: (lectura) Flag generado por el control de cinta transportadora, si está en uno, la cinta debe estar en funcionamiento.

CTRL-CINTA-VEL-L: (lectura) Flag generado por el control de cinta transportadora, si está en uno, la cinta debe funcionar a la velocidad baja.

DESCARTES:

DESCARTE-ALTO: (lectura) Flag generado por el control de descartes, si está en uno, se debe activar el descarte alto.

DESCARTE-BAJO: (lectura) Flag generado por el control de descartes, si está en uno, se debe activar el descarte bajo.

BALIZA:

BALIZA-ROJO: (lectura) Flag generado por el control de baliza, si está en uno, se debe activar la baliza roja. Este flag se activa cuando el peso es bajo, o no se pudo determinar el peso de manera correcta.

BALIZA-VERDE: (lectura) Flag generado por el control de baliza, si está en uno, se debe activar la baliza verde. Este flag se activa cuando el peso es correcto.

BALIZA-AMARILLO: (lectura) Flag generado por el control de baliza, si está en uno, se debe activar la baliza amarilla. Este flag se activa cuando el peso es alto.

5. RECOMENDACIONES

Las celdas de carga son vitales para el correcto funcionamiento del sistema. Por lo tanto se debe tener especial cuidado en estos dispositivos.

La alimentación del equipo debe realizarse a través de una línea independiente, libre de grandes cargas. Conectar el terminal de tierra provisto por el equipo a una jabalina en buenas condiciones.

Los cables de celda no se deben colocar cercanos a los cables de alimentación o de mando de elementos inductivos (electroválvulas, contactores, etc.). La malla de los cables de celda debe ser conectada al terminal de tierra.  

Si se utilizan contactores o electroválvulas se debe colocar filtros tipo R-C en paralelo con las bobinas de los mismos. Dichos filtros deben estar lo más próximo posible de la bobina.
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Figura 5‑1: Filtro RC

Desconectar la alimentación del equipo cuando se realicen las conexiones
6. GARANTÍA
A partir de la fecha de venta del producto, EASY WEIGH certifica que el mismo posee una garantía de 1 (uno) año.

De acuerdo con esta garantía, EASY WEIGH se obliga a reparar sin cargo el producto o las partes que resulten defectuosas, luego de una revisión técnica realizada en sus instalaciones. 

La garantía queda limitada solamente a los defectos de construcción o fabricación, y pierde su efecto por el hecho de:

· Que el funcionamiento o uso no sean apropiados 

· Desgaste por el uso

· Que el producto resulte desarmado o reparado por personal no autorizado por EASY WEIGH
· Daños ocasionado por accidentes, impactos, descargas atmosféricas, etc 

· Sobretensión en la línea de alimentación
· Los gastos viáticos, traslados, fletes y seguros corren por cuenta del usuario

Fecha de venta: ___/___/___

Número de Serie: ____________
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